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§ 1.  La  Mécanique  est  la  science  des  forces  et  du  mouve- 
ment. 

Un  corps  est  dit  en  mouvement^  lorsqu’il  occupe  successive- 
ment différentes  positions  dans  l’espace.  Il  est  en  repoSy  lorsque, 
au  contraire,  il  conserve  la  position  qu’il  avait  d’abord. 

Un  corps  qui  est  ed  repos  ne  tend  pas  de  lui-même  à sortir 
de  cet  état  pour  passer  à l’état  de  mouvement;  une  fois  en  mou- 
vement, il  continue  de  lui-même  à se  mouvoir  suivant  certaines 
lois.  Toutes  les  fois  qu’un  corps  passe  de  l’état  de  repos  à l’état 
de  mouvement,  ou  bien  que  ce  corps,  une  fois  en  mouvement, 
se  meut  suivant  des  lois  différentes  de  celles  dont  nous  venons 
de  parler,  c’est  qu’il  est  soumis  à l’action  de  quelque  cause  qui 
détermine  ces  changements  dans  son  état  de  repos  ou  de  mou- 
vement. Cette  cause,  quelle  qu’elle  soit,  on  la  nomme  force. 
Une  force  est  donc  une  cause  quelconque  de  mouvement  ou  de 
modification  de  mouvement. 

§ 2.  On  peut  étudier  le  mouvement  d’un  corps  sans  s’occu- 
per en  aucune  manière  des  forces  auxquelles  sont  dues  les 
diverses  modifications  de  ce  mouvement.  Cette  étude  du  mouve- 
ment en  lui-même  constitue  une  branche  de  la  Mécanique,  à la- 

« 

quelle  on  a donné  le  nom  de  Cinématique  (du  mot  grec  Kwrjpz, 
qui  signifie  mouvement).  Il  est  clair  que,  dans  une  pareille 
étude  du  mouvement  des  corps,  on  peut  faire  abstraction  de 
la  matière  dont  ils  sont  formés,  de  manière  à les  réduire  à des 
corps  purement  géométriques. 
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2 MÉCANIQUE  RATIONNELLE. 

On  considère  déjà  des  mouvements  en  Géométrie  : en  faisant 
mouvoir  des  lignes  données,  suivant  certaines  conditions,  on 
. engendre  des  surfaces.  Mais  on  ne  s'occupe  que  des  diverses 
positions  que  prennent  successivement  les  lignes  mobiles,  sans 
s’inquiéter  du  temps  qu’elles  ont  pu  employer  pour  aller  de 
l’une  à l’autre;  Dans  la  Cinématique,  l’idée  de  temps  se  joint  à 
celle  des  déplacements  que  prennent  les  corps  ou  les  figures  que 
l’on  considère. 

Lorsque,  aux  idées  de  déplacement  et  de  temps,  on  joint 
l’idée  de  force,  on  entre  dans  une  autre  branche  de  la  Méca- 
nique, à laquelle  nous  attribuerons  le  nom  de  Dynamique  (du 
mot  grec  Avvapu;,  qui  signifie  force).  Alors  il  n’est  plus  permis 
de  faire  abstraction  de  la  matière  dont  les  corps  sont  formés; 
la  quantité  plus  ou  moins  grande  de  matière,  qui  constitue  un 
corps  tout  entier  ou  bien  les  diverses  parties  dans  lesquelles  on 
le  divise  par  la  pensée,  doit  nécessairement  entrer  en  considé- 
ration dans  l’étude  du  mouvement  que  prend  ce  corps  sous  l’ac- 
tion de  certaines  forces. 

Ainsi,  la  Mécanique  se  divise  naturellement  en  deux  bran- 
ches, savoir  ; la  Cinématique  et  la  Dynamique.  La  Dynamique 
ayant  un  développement  beaucoup  plus  grand  que  la  Cinéma- 
tique, nous  la  diviserons  elle-même  en  trois  parties.  L’ensemble 
des  théories  que  n’ous  allons  exposer  sera  donc  réparti  entre  qua- 
tre livres,  de  la  manière  suivante  : 

Livre  I.  — Cinématique. 

Livre  II.  — Djnami(iue,  I'"'^  partie.  — De  réquilibre  et  du  mouvement 
d’un  point  matériel. 

Livre  III.  — Dynamique,  2«  partie.  — De  l’équilibre  des  syslèmcs  maté- 
riels. 

Livre  IV.  — Dynamique,  3o  partie.  — Du  mouvement  des  systèmes  maté- 
riels. 
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CHAPITRE  PREMIER 

MOUVEMENT  D’UN  POINT. 


3.  Traje«toire.  — La  suitc  (les  positions  par  lesquelles 
passe  successivement  un  point  mobile,  forme  une  ligne,  droite 
ou  courbe,  que  l’on  nomme  sa  trajectoire.  Le  point  décrit 
cette  ligne  d’une  manière  continue;  c’est-à-dire  qu’il  ne  peut 
pas  aller  d’une  position  à une  autre  sans  passer  par  toutes 
les  positions  intermédiaires  que  l’on  peut  imaginer  sur  sa  tra- 
jectoire. 

Le  mouvement  d’un  point  est  dit  rectiligne  ou  curviligney 
suivant  que  sa  trajectoire  est  une  ligne  droite  ou  une  ligne 
courbe. 

§ i.  Éqnatlon  du  • mouvement  sur  la  trajectoire.  — Pour 
que  le  mouvement  d’un  point  soit  complètement  connu,  il 
faut  que  l’on  connaisse,  non-seulement  sa  trajectoire,  mais  encore 
la  loi  suivant  laquelle  il  en  parcourt  les  diverses  parties;  il  faut 
qùé  l’on  sache  quel  temps  il  emploie  à passer  d’une  quelconque 
des  positions  qu’il  occupe  successivement  à une  autre  de  ces  po- 
sitions. ' ' 

Soient  XByfig.  1,  la  trajectoire  d’un  point  mobile,  O un  point 
fixe  pris  sur  cette  trajectoire,  et  M la  position  du  point  mobile 
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LIVRE  I.  — CINÉMATIQUE. 

à la  fin  du  temps  t.  Désignons  par  s la  distance  OM  comptée  sur 

]»  la  trajectoire,  distance 

qui  sera  positive  ou  né- 
gative, suivant  que  le 
point  M se  trouvera  d’un  côté  ou  de  l’autre  du  point  fixe  0.  Le 
mouvement  du  point  mobile  sera  connu,  si,  à la  connaissance  de 
la  trajectoire  AB,  on  joint  celle  de  la  relation 


Fis.  1. 


s = f{t) 


qui  existe*  entre  la  distance  s et  le  temps  t.  A l’aide  de  cette  re- 
lation, qu’on  nomme  Yéqualion  du  mouvement  sur  lu  trajectoirey 
on  peut  déterminer  toutes  les  circonstances  que  présente  le  mou- 
vement. 

§ 5.  Représentation  içraphiquc  de  la  loi  du  mouvement. 

— Convenons  de  représenter  un  temps  quelconque  par  une  ligne 
dont  la  longueur  soit  proportionnelle  à ce  temps;  et  pour  cela 
adoptons  arbitrairement  une  certaine  ligne  pour  représenter  l’u- 
nité de  temps.  Si  nous  regardons  la  ligne  qui  représente  le  temps 
C et  la  valeur  correspondante  de  la  distance  s,  comme  étain 
l’abscisse  et  l’ordonnée  d’un  point  rapportées  à un  système  d’axes 
coordonnés  rectangulaires  OT,  OS,  fig.  2,  les  divers  systèmes 


de  valeurs  des  variables  s et  ^ fourniront,  sur  le  plan  SOT,  une  série 
de  points  fermant  une  ligne  telle  que  CDEFGH.  Cette  ligne,- 
dont  l’équation  n’est  autre  chose  que  l’équation  du  mouvement 
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permet  de  saisir  d’un  coup  d’œil  les  diverses  particularités  que 
présente  successivement  le  mouvement  dont  on  s’occupe. 

C’est  ainsi  que,  d'après  la  forme  qui  a été  donnée  à la  ligne 
dont  il  s’agit,  sur  la  fig.  2,  on  voit  que  le  point  mobile  s’éloigne 
d’abord  de  plus  en  plus  du  point  fixe  à partir  duquel  on  compte 
la  distance  s,  jusqu’à  ce  que  le  temps  t ait  pris  la  valeur  qui 
correspond  à l’abscisse  ODi  du  point  D : alors  la  distance  du 
mobile  au  point  fixe  est  égale  à l’ordonnée  du  point  D.  A partir 
de  cet  instant,  le  mouvement  change  de  sens;  le  point  mobile 
revient  vers  le  point  fixe,  et  finit  par  l’atteindre,  lorsque  le  temps 
t prend  la  valeur  correspondant  à l’abscisse  OE.  Alors,  la  courbe 
s’abaissant  au-dessous  de  l’axe  OT,  s prend  des  valeurs  néga- 
tives; c’est-à-dire  que  le  point  mobile,  après  avoir  atteint  le 
point  fixe,  le  dépasse  en  continuant  à se  mouvoir  dans  le  môme 
sens.  Lorsque  le  temps  t acquiert  la  valeur  qui  correspond  à 
l’abscisse  OF,  du  point  F,  le  point  mobile  cesse  de  s’éloigner  du 
point  fixe  ; le  sens  de  son  mouvement  change  de  nouveau  ; il  se 
rapproche  de  ce  point  fixe,  l’atteint  lorsque  le  temps  t devient 
égal  à l'abscisse  OG,,  puis  le  dépasse  et  revient  ainsi  se  placer  du 
côté  où  il  se  trouvait  d’abord. 

Il  est  clair  que,  dans  la  construction  de  la  courbe  destinée  à 
la  représentation  de  la  loi  d’un  mouvement,  il  n’est  pas  néces- 
saire de  prendre  les  diverses  ordonnées  précisément  égales  aux 
distances  s du  point  mobile  au  point  fixe  : on  peut  réduire  ces 
distances  dans  un  rapport  quelconque,  pris  arbitrairement, 
c’est-à-dire  adopter  une  ligne  quelconque  pour  représenter 
l’unité  de  longueur  avec  ' laquelle  les  distances  s sont  évaluées. 
Les  abscisses  et  les  ordonnées  se  trouvent  ainsi  construites  à 
<les  échelles  que  l’on  choisit  à volonté  ; en  sorte  que  l’on  peut 

donner  à la  figure  totale  telles  dimensions  qu’on  veut  dans  les 

% 

deux  sens. 

Il  faut  bien  se  garder  de  confondre  la  ligne  que  nous  venons 
de  définir,  et  qui  sert  à représenter  la  loi  du  mouvement  d’un 
point,  avec  la  ligne  que  ce  point  décrit  dans  l’espace,  et  que 
nous  nommons  sa  trajectoire. 

§ 0.  IMomrenient  unllorme,  TiteMe.  — Le  mouvement 
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d’un  point  est  dit  uniforme^  lorsque  ce  point  parcourt  sur  sa 
trajectoire  des  espaces  égaux  en  temps  égaux,  quels  que  soient 
ces  temps;  ou,  en  d’autres  termes,  lorsque  les  espaces  qu’il 
parcourt  dans  des  temps  quelconques  sont  proportionnels  aux 
temps  employés  à les  parcourir.  Il  résulte  de  cette  définition 
que  l’équation  du  mouvement  uniforme  est 

s = a + ht. 

a est  la  distance  du  point  mobile  au  point  fixe,  à l’instant  à par- 
tir duquel  on  compte  le  temps  t.  Le  coefficient  b est  positif  ou 
négatif,  suivant  que  la  distance  s augmente  ou  diminue  avec  le 
temps,  c’est-à-dire  suivant  que  le  mouvement  a lieu  dans  le  sens 
des  s positifs,  ou  en  sens  contraire. 

Les  mouvements  uniformes  se  distinguent  les  uns  des  autres, 
par  le  degré  plus  ou  moins  grand  de  rapidité  ou  de  lenteur  de 
chacun  d’eux.  Il  est  naturel  de  prendre  pour  mesure  de  ce  de- 
gré de  rapidité  ou  de  lenteur,  le  chemin  que  parcourt  le  point 
mobile  pendant  l’unité  de  temps  : c’est  ce  qu’on  nomme  la  vi- 
tesse du  mobile. 

D’après  la  forme  que  nous  venons  d’assigner  à l’équation  du 
mouvement  uniforme,  il  est  clair  que  la  valeur  absolue  du  coeffi- 
cient b n’est  autre  chose  que  la  quantité  dont  la  distance  ,s  varie 
pendant  l’unité  de  temps;  c’est-à-dire  que  cette  valeur  absolue 
de  b est  précisément  la  vitesse  du  mobile.  D’ailleurs,  en  attri- 
buant à la  vitesse  le  sens  dans  lequel  s’effectue  le  mouvement, 
on  voit  qu’elle  est  dirigée  dans  le  sens  des  s positifs  ou  en  sens 
contraire,  suivant  que  b est  positif  ou  négatif.  Si  donc  nous  con- 
venons de  regarder  la  vitesse  comme  positive  lorsqu’elle  est  di- 
rigée dans  le  premier  sens,  et  comme  négative  lorsqu’elle  est 
dirigée  dans  le  sens  opposé,  nous  pouvons  dire  que,  dans  tous 
les  cas,  la  vitesse  du  mouvement  uniforme  est  égale  à b. 

§ 7.  Dans  le  cas  du  mouvement  uniforme,  la  ligne  qui  repré- 
sente la  loi  du  mouvement  (§  5)  se  réduit  à une  ligne  droite. 
Cette  ligne  CD  est  dirigée,  comme  on  le  voit  sur  la^^.  3 ou  sur 
la  fig.  4,  suivant  que  le  mouvement  a lieu  dans  le  sens  des  s po- 
sitifs ou  en  sens  contraire. 
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Pour  trouver  la  vitesse  du  mouvement  uniforme  représenté 
par  la  ligne  CD,  dans  l’un 
ou  l’autre  cas,  il  suffit  de 
tracer,  à partir  d’un  point 
quelconque  E,  une  ligne 
droite  EF  parallèle  à OT  et 
égale  à la  ligne  qui  repré- 
sente l’unité  de  temps,  puis 
de  mener  par  le  point  F une 
parallèle  à OS  jusqu’à  la 
rencontre  de  la  ligne  CD, 
en  G.  La  ligne  FG  repré- 
sente la  quantité  dont  s varie 
dans  l’unité  de  temps,  c’est- 
à-dire  la  valeur  absolue  de 

la  vitesse  du  mobile.  Quant 

au  signe  de  cette  vitesse,  il 

est  indiqué  par  la  position  de  la  ligne  CD;  la  vitesse  est  positive 
dans  le  cas  de  la  fig.  3,  négative  dans  le  cas  de  la  fig.  , 

§ 8.  mouvement  varié,  vitesse.  ^ Tout  mouvement  qui 
n est  pas  uniforme  est  dit  varié;  dans  un  pareil  mouvement,  les 
espaces  parcourus  dans  des  temps  quelconques  ne  sont  généra- 
lement pas  proportionnels  aux  temps  employés  à les  parcourir. 

Imaginons  que  le  temps  total,  pendant  lequel  s’effectue  qji 
mouvement  varié,  soit  divisé  en  un  nombre  quelconque  de  par- 
ties égales.  Concevons  en  outre  que  le  mouvement  du  mobile, 
pendant  chacun  de  è^s  intervalles  de  temps  partiels,  soit  rem- 
placé par  un  mouvement  uniforme,  en  vertu  duquel  ce  mobile 
parcoure  la  même  portion  de  sa  trajectoire  pendant  la  durée  de 
cet  intervalle  de  temps  partiel.  La  succession  des  mouvements 
uniformes,  que  nous  substituons  ainsi  au  mouvement  varié,  dans 
les  diverses  parties  dans  lesquelles  la  durée  totale  du  mouvement 
a été  décomposée,  constituera  un  nouveau  mouvement  varié  dif- 
férent de  celui  que  nous  avions  d’abord.  Mais  la  différence  qui 
existe  entre  ces  deux  mouvements  sera  de  plus  en  plus  faible,  à 
mesure  que  le  nombre  des  parties  égales  dans  lesquelles  nous 
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avons  divisé  le  temps  total  sera  plus  considérable  ; et  nous  pou- 
vons jregarder  le  second  mouvement  comme  tendant  indéfini- 
ment à se  confondre  avec  le  premier,  si  nous  supposons  que  le 
nombre  de  ces  parties  du  temps  total  augmente  jusqu’à  l’infini. 
C’est  ce  qu’on  exprime  simplement,  en  disant  qu’un  mouvement 
varié  quelconque  peut  être  regardé  comme  étant  la  succession 
d’une  infinité  de  mouvements  uniformes,  dont  chacun  a lieu 
pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit.  Ces  mouve- 
ments uniformes  successifs  constituent  les  éléments  du  mouve- 
ment varié  que  l’on  considère. 

En  nous  plaçant  à ce  point  de  vue,  il  nous  sera  facile  d’étendre 
au  mouvement  varié  la  notion  de  vitesse  à laquelle  nous  avons 
été  conduits  en  nous  occupant  du  mouvement  uniforme.  On 
nomme  vitesse  à un  instant  quelconque,  dans  un  mouvement 
varié,  la  vitesse  du  mouvement  uniforme  élémentaire  qui  fait 
partie  du  mouvement  varié  à cet  instant. 

Si  l’on  mène  une  tangente  à la  trajectoire,  au  point  où  se 
trouve  le  mobile  à un  instant  quelconque,  c’est  suivant  cette  tan- 
gente qu’est  dirigé  le  mouvement  élémentaire  du  mobile  à cet 
instant.  Il  suffit  alors  de  porter  sur  la  tangente,  à partir  du  point 
de  contact,  et  dans  le  sens  du  mouvement,  une  longueur  égale  à 
la  vitesse  que  possède  le  mobile  dans  ce  mouvement  élémentaire, 
pour  avoir  une  ligne  droite  qui  représente  à la  fois  la  gran- 
deur, la  direction  et  le  sens  de  celte  vitesse  du  mobile. 

§ 9.  Détermination  analytique  de  la  vitesse.  — Si  nous 
supposons  que  l’on  connaisse  l’équation  du  mouvement  sur  la 
trajectoire 

s = f (0, 

nous  en  déduirons  facilement  la  valeur  de  la  vitesse  v du  point 
mobile  à un  instant  quelconque.  La  distance  du  mobile  au  point 
fixe  étant  s à la  fin  du  temps  t,  et  s ds  à la  fin  du  temps 
t -j-  dty  il  est  clair  que  ds  est  le  chemin  parcouru  par  ce  mobile 
sur  sa  trajectoire  pendant  le  temps  dt.  Si  « nous  regardons  le 
mouvement  comme  uniforme  pendant  le  temps  infiniment’ petit 
dtj  conformément  aux  considérations  qui  viennent  d’être  indi- 
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quées(§  8),  la  vitesse  de  ce  mouvement  uniforme  sera  ia  vitesse 
du  mobile  à la  fin  du  temps  t.  Or,  le  chemin  parcourif  pendant 
le  temps  dt  étant  égal  à ds,  le  chemin  qui  serait  parcouru 
dans  l’unité  de  temps,  en  vertu  du  même  mouvement  uniforme, 

est  égal  à : donc  la  vitesse  v que  l’on  cherche  est  donnée  par 

l’expression 


(h 

dt 


= r (0- 


Il  est  bon  d’observer  que  ds  étant  positif  ou  négatif  suivant 
que  le  mouvement  est  dirigé  dans  le  sens  des  s positifs  ou  en 
sens  contraire,  l’expression  qui  vient  d’être  obtenue  pour  la  vi- 
tesse V du  mobilê'fail  cOTmaître  à la  .fois  la  grandeur  et  le  sens 
de  cette  vitesse. 

§ 10.  Détermination  géométrique  de  la  vitesse,  — Soit  CD, 
fig,  5,  la  courbe  qui  représente  la  loi  d’un  mouvement  varié 
(§  5).  La  substitution  d’un  mouvement  uniforme  au  mouvement 


varié,  pendant  le  temps  qui  est  représenté  par  C,  E,,  avec  la 
condition  que  le  chemin  parcouru  par  le  mobile  pendant-  ce 
temps  soit  le  même  que  celui  qu’il  parcourt  dans  le  même  temps 
en  vertu  de  ce  mouvement  varié,  revient  à la  substitution  de  la 
corde  CE  à la  portion  de  la  courbe  CD  que  cette  corde  sous- 
tend.  En  sorte  que,  si  nous  divisons  la  durée-totale  du  mouve- 
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ment,  représentée  par  C,  D,,  en  cinq  parties  égales,  et  que  nous 
supposions  que  le  mouvement  varié  soit  remplacé  par  un  mou- 
vement uniforme  dans  chacune  de  ces  cinq  parties,  toujours 
avec  la  condition  que  le  chemin  parcouru  dans  chacune  d’elles 
reste  le  même,  cela  revient  à remplacer  la  courbe  CD  par  un 
polygone  formé  des  cinq  cordes  CE,  EF,  FG,  GH,  HD.  Telle  est 
la  traduction  géométrique  de  la  considération  indiquée  au  com- 
mencement du  § 8. 

D’après  cela,  quand  nous  disons  qu’un  mouvement  varié  peut 
être  regardé  comme  étant  la  succession  d’une  infinité  de  mou- 
vements uniformes,  dont  chacun  a lieu  pendant  un  intervalle  de 
temps  infiniment  petit,  nous  faisons  exactement  la  même  chose 
que  si  nous  disions  que  la  courbe  CD,  qui  représente  la  loi  de’ 
ce  mouvement,  peut  être  regardée  comme  un  polygone  formé 
d’une  infinité  de  côtés,  dont  chacun  est  infiniment  petit.  Cette 
dernière  idée,  avec  laquelle  on  est  familiarisé  en  géométrie, 
permet  de  saisir  plus  facilement  la  véritable  signification  de  la 
première. 


Pour  trouver  la 
vitesse  du  mobile  à 
la  fin  du  temps  ^ re- 
présenté par  l’ab- 
scisse OE„  fig.  0, 
U faut  chercher  la 
vitesse  du  mouve- 
ment uniforme  re- 
présenté par  l’élé- 
ment rectiligne  de 
la  courbe  CD  au- 
quel appartient  le 
point  E de  cette  courbe.  Si  ce  mouvement  uniforme,  qui  n’a  lieu 
que  pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit,  persistait 
pendant  un  temps  quelconque,  il  serait  représenté  par  le  même 
élément  rectiligne  prolongé  indéfiniment  en  ligne  droite,  c’est-à- 
dire  par  la  tangente  EF  menée  par  le  point  E à la  courbe  CD.  Or 
nous  savons  trouver  la  vitesse  d’un  mouvement  uniforme,  loreque 
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nous  connaissons  la  ligne  droite  qui  le  représente  (§  7).  Menons 
par  le  point  E une  ligne  droite  EG  parallèle  à OT,  et  égale  à la- 
ligne  que  nous  avons  adoptée  pour  représenter  l’unité  de  temps  ; 
menons  ensuite,  par  le  point  G,  la  ligne  GH  parallèle  à OS  : 
cette  dernière  ligne,  terminée  à la  tangente  EF,  représente  la 
vitesse  que  nous  cherchons  (*). 

§ 11.  Mouvement  uniformément  varié.  — Comme  exem- 
ple de. mouvement  varié,  prenons  le  mouvement  qui  a pour 
équation 

s = a ht  4-  ct^.  : 

La  vitesse,  à un  instant  quelconque,  a pour  valeur  (§  {)) 

h ^€i. 

On  voit  que  la  vitesse  varie  proportionnellement  au  temps.  C’est 
pour  cela  qu’on  donne  au  mouvement  dont  il  s’agit  le  nom  de 
mouvement  uniformément  varié. 

Si  & et  c sont  de  même  signe,  la  vitesse  v conserve  toujours 
le  même  signe  que  chacune  de  ces  deux  quantités  ; le  mouve- 
ment s’effectue  donc  toujours  dans  le  même  sens  ; il  reste 
constamment  dirigé  dans  le  sens  des  s positifs  ou  dans  le  sens 
contraire,  suivant  que  b etc  sont  positifs  ou  négatifs.  La  valeur 
absolue  de  la  vitesse  allant  constamment  en  croissant  de  quantités 
égales  en  temps  égaux,  on  dit  que  le  mouvement  est  uniformé- 
ment accéléré. 

Si  6 et  c sont  de  signes  différents,  v est  d’abord  de  même 
signe  que  b ; mais,  à mesure  que  t augmente,  la  valeur  absolue 

(*)  L’équation  du  mouvement  étant 

S = f{t). 

la  vitesse  à un  instant  quelconque  est  exprimée  par  f (t).  Il  ne  faut  pas  en 
conclure  que  la  vitesse  a pour  valeur  la  tangente  trigonométrique  de  l’angle 
que  la  tangente  EF  fait  avec  l’axe  des  abscisses  OT;  parce  que  l’échelle  des 
abscisses  et  celle  des  ordonnées  sont  tout  à fait  indépendantes  l’une  de  l’autre 
(g  5),  et  que,  par  conséquent,  l’angle  FEG  peut  être  plus  ou  moins  grand,- 
tout  en  correspondant  toujours  à une  même  vitesse,  suivant  qu’on  fera  varier 
une  de  ces  échelles  dans  un  sens  ou  dans  l’autre.  Cette  conclusion  ne  serait 
exacte  qu’autant  que  la  ligne  par  laquelle  on  représente  l’unité  de  temps 
serait  égale  à celle  par  laquelle  on  représente  l’unité  de  distance  s. 
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de  V diminue,  et  cettc^  valeur-  finit  bientôt  par  devenir  nulle  ; 
à partir  de  là,  v prend  et  conserve  indéfiniment  un  signe  con- 
traire à celui  de  b_,  et  sa  valeur  absolue  va  constamment  en 
augmentant.  Le  mouvement  a donc  lieu  d’abord  dans  le  sens 
indiqué  par  le  signe  de  b,  et  se  ralentit  de  plus  en  plus  ; il  est 
alors  nniformément  retardé.  Puis,  au  bout  de  quelque  temps,  il 
change  de  sens,  et  dès  lors  il  s’accélère  indéfiniment  : il  devient 
uniformément  accéléré. 

§ 12.  Projection  dn  monvement  sur  nn  plan  fixe.  — 

Pendant  qu’un  point  se  meut  dans  l’espace,  en  décrivant  une 
trajectoire  AB,  fig.  7,  on  peut  concevoir  qu’on  le  projette  à 


chaque  instant  sur  un  plan  fixe  PQ,  en  menant  par  la  posi- 
tion M qu’il  occupe  une  droite  Mw*  parallèle  à une  ligne  fixe 
donnée.  Les  projections  ainsi  obtenues,  pour  les  diverses  posi- 
tions du  point  mobile  dans  l’espace,  peuvent  être  regardées 
comme  les  positions  successives  d’un  second  point  qui  se  mou- 
vrait dans  le  plan  PQ.  Le  mouvement  de  ce  second  point  est  ce 
qu’on  nomme  la  projection  du  mouvement  du  premier  point  sur 
le  plan  PQ. 

Il  est  clair  que  la  trajectoire  ab  du  mouvement  projeté  n’est 
autre  chose  que  la  projection  de  la  trajectoire  AB  du  mouve- 
ment dans  l’espace. 

Soient  MM'  et  mm'  les  chemins  infiniment  petits  parcourus, 
pendant  le  môme  élément  dt  du  temps,  par  le  point  mobile  dans 
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Tespace,  et  par  sa  projection  sur  le  plan  PQ  ; mm'  est  évidemment 
la  projection  de  MM'.  Pour  avoir  la  vitesse  MN  du  point 
mobile  dans  l’espace,  il  faut  diviser  MM'  par  dt\  la  vitesse 
de  la  projection  de  ce  point  sur  le  plan  PQ  s’obtiendra  de  même 
en  divisant  mm'  par  dt.  Ces  deux  vitesses  sont  donc  entre  elles 
dans  le  même  rapport  que  les  lignes  infiniment  petites  MM', 
mm'  ; et  comme  leurs  directions  sont  les  mêmes  que  celles  de 
ces  lignes  MM',  mm',  il  en  résulte  que  la  vitesse  mn  du  mouve- 
ment projeté  est  la  projection  de  la  vitesse  MN  du  mouvement  de 
l’espace. 

Ce  que  nous  venons  de  dire,  ayant  lieu  pour  une  projection 
oblique  quelconque,  a lieu  également  pour  la  projection  orthogo- 
nale, qui  n’en  est  qu’un  cas  particulier. 

§ 13.  Projection  du  mouvement  sur  une  droite  fixe. 
— Au  lieu  de  projeter  le  point  mobile  sur  un  plan  fixe,  on 
peut  le  projeter  sur  une  droite  fixe,  en  menant  par  chacune  de 
ses  positions  successives' un  plan  parallèle  à un  plan  directeur 
donné.  Le  mouvement  projeté  est  alors  un  mouvement  rectiligne 
dirigé  suivant  la  droite  fixe. 

En  raisonnant  comme  dans  le  cas  de  la  projection  sur  un 
plan,  on  reconnaît  facilement  que  la  vitesse  du  point  projeté,  à 
un  instant  quelconque,  est  la  projection  de  la  vitesse  que  possède 
le  point  de  l’espace  au  même  instant. 

Cette  propriété  de  la  projection  du  mouvement  sur  une  droite 
fixe,  a lieu  de  quelque  manière  que  le  plan  directeur  soit  placé 
par  rapport  à la  droite  fixe,  et  convient  par  conséquent  aussi  au 
cas  où  la  projection  est  orthogonale. 

§ 14.  Prenons  pour  exemple  le 
mouvement  uniforme  d’un  pointsui- 
vant  une  circonférence  de  cercle, 
fig,  8,  et  cherchons  la  projection  or- 
thogonale de  ce  mouvement  sur  le 
diamètre  AB.  Désignons  par  r le 
rayon  du  cercle,  par  v la  vitesse  du 
mobile,  par  l le  temps  compté  à par- 
tir de  l’instant  où  le  mobile  part  du  point  A,  et  par  x la  distance 
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Om  de  la  projection  m du  point  mobile  au  centre  du  cercle. 
L’arc  AM  décrit  par  le  mobile  pendant  le  temps  t est  égal  à vt; 

vt 

l'angle  AOM  est  donc  égal  à — » et  par  suite  on  a 


vt 

X = rcos  — 
r 


Telle  est  l’équation  du  mouvement  projeté.  Soit  u la  vitesse  de 
ce  mouvement,  on  aura  (§  9) 

. vt 

H = — V sin  — • 
r 

On  vérifie  sans  peine  que  la  vitesse  n du  point  m est  bien  la  pro- 
jection de  la  vitesse  f du  point  M,  conformément  à ce  qui  vient 
d’étre  dit.  On  voit  en  outre  que  cette  vitesse  ii  est  proportionnelle 
à là  ligne  'Sim. 
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§ 15.  Après  avoir  donné  quelques  notions  générales  sur  le 
mouvement  d’un  point,  occupons-nous  du  mouvement  d’un  so- 
lide, c’est-à-dire  d’un  système  de  points  dont  les  distances  mu- 
tuelles restent  invariablement  les  mêmes,  quel  que  soit  le  dépla- 
cement que  le  système  tout  entier  prenne  dans  l’espace. 

On  peut  concevoir  que  la  figure  du  système  soit  définie  : 
1®  par  la  connaissance  des  distances  mutuelles  de  trois  points 
A,  B,  C,  non  en  ligne  droite;  par  la  connaissance  des  dis- 
tances de  chacun  des  autres  points  du  système  aux  trois  points 
A,  B,  C.  D’après  cela,  on  voit  qu’il  suffit  de  connaître  la  posi- 
tion du  triangle  dont  les  trois  points  A,  B,  C,  sont  les  sommets, 
pour  que  la  position  du  système  tout  entier  soit  connue.  La 
connaissance  des  mouvements  que  prennent  simultanément  les 
trois  points  A,  B,  C,  suffit  donc  pour  que  le  mouvement  du  système 
soit  complètement  connu. 

La  trajectoire  d’un  point  mobile  peut  être  regardée  comme  un 
polygone  infinitésimal  dont  ce  point  parcourt  successivement  les 
différents  côtés.  Imaginons  que  les  trajectoires  des  divers  points 
d’un  solide  en  mouvement  soient  ainsi  assimilées  à des  poly- 
gones, avec  la  condition  que,  lorsque  l’un  des  points  mobiles  se 
trouve  à l’un  des  sommets  dii  polygone  qü’il  parcourt,  tous  les 
autres  points  soient  dans  le  même  cas.  Alors  le  mouvement  du 
^lidc  sera  tel  que,  pendant  un  premier  élément  du  temps,,  les 
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divers  points  qui  le  composent  parcourront  chacun  le  premier 
côté  de  sa  trajectoire  polygonale;  pendant  un  second  élément 
du  temps,  ces  mêmes  points  parcourront  les  seconds  côtés  de 
leurs  trajectoires;  et  ainsi  de  suite.  Chacun  de  ces  mouvements 
successifs,  qui  s’effectuent  pendant  les  divers  éléments  du 
temps,  est  ce  que  nous  nommerons  un  mouvement  élémentaire 
du  solide. 


§ iG.  iHoiiTement  de  translation.  — Supposons  qu’un  solide 
se  déplace  de  telle  manière  que  les  trois  côtés  du  triangle  ABC, 
formé  par  les  trois  points  A,  B,  C,  non  en  ligne  droite,  restent 
constamment  parallèles  à leurs  positions  primitives  ; il  est  aisé 
de  voir  que  les  lignes  droites  qui  joignent  un  autre  point  quel- 
conque aux  trois  points  A,  B,  C,  resteront  également  parallèles  à 
leurs  positions  primitives,  et  qu’il  en  sera  encore  de  même  de 
toute  autre  ligne  droite  tracée  entre  deux  points  pris  comme  on 
voudra  dans  le  solide.  Un  pareil  mouvement  se  nomme  mouvement 
de  translation. 


Fig.  9. 


Si  l’on  considère  les  chemins  infiniment 
petits  MM',  ]NN',  fi-g.  9,  parcourus  par 
deux  points  quelconques  M,N,  du  solide 
pendant  un  même  élément  du  temps,  on 
voit  que  ces  deux  chemins,  que  l’on  peut 
regarder  comme  rectilignes,  sont  égaux  et 
parallèles  : car  M'N'  est  égal  et  parallèle 
à M N,  et  par  conséquent  la  figure  MM'NN' 
est  un  parallélogramme.  Mais  les  vitesses 
dont  les  points  M et  N sont  animés  en  même  temps,  sont  diri- 
gées suivant  les  éléments  MM',NN',  de  leurs  trajectoires  respect 
tives  ; et  de  plus  elles  sont  proportionnelles  aux  longueurs  de 
ces  éléments  : donc  ces  vitesses  des  points  M et  N sont  égales 
et  parallèles.  Ainsi,  lorsqu’un,  solide  est  animé  d’un  mouve- 
ment de  translation,  tous  ses  points  ont  en  même  temps  des 
vitesses  égales  et  parallèles.*  Cette  vitesse  commune  de  tous  les 
points  à un  même  instant,  est  ce  qu’on  nomme  la  vitesse,  du  solide 
à cet  instant.  . 

La  vitesse  d’un  solide  animé  d’un  mouvement  de  translation 
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peut  changer  de  grandeur  et  de  direction,  d’une  manière  quel- 
conque, d’un  instant  à un  autre. 

Une  ligure  plane,  mobile  dans  son  plan,  peut  être  animée  d’un 
mouvement  de  translation,  tout  aussi  bien  qu’un  solide  mobile 
dans  l’espace  ; ce  que  nous  venons  de  dire  du  mouvement  de  trans- 
lation d’un  solide  est  directement  applicable  au  cas  d’une  ligure 
plane  mobile  dans  son  plan. 

§ 17.  .Houvement  de  rotation;  ritcNse  an{i;iilaire.  — Si 

(leux  points  d’un  solide  en  mouvement  restent  constamment  im- 
mobiles dans  l’espace,  tous  les  autres  points  du  solide,  situés 
sur  la  direction  de  la  ligue  droite  qui  joint  les  deux  premiers, 
restent  également  immobiles;  le  solide  ne  fait  alors  que  tournoi' 
autour  de  cette  ligne  droite,  à laquelle  on  donne  le  nom  d’u  rc  de 
rotation.  Le  mouvement  du  solide  est,  dans  ce  cas,  un  mouvement 
de  rotation. 

Soient  M,  fig.  10,  un  point 
quelconque  du  solide,  et  AB 
son  axe  de  rotation.  Si  l’on 
abaisse  la  perpendiculaire 
Ml*  sur  l’axe  xVB,  cette  ligne 
MB  restera  perpendiculaire 
à AB  dans  toutes  les  positions 
que  prendra  le  solide  : donc  elle  décrira  un  plan  perpendicu- 
laire à AB.  D’ailleurs,  la  distance  MB  ne  varie  pas  : le  point  M se 
mouvra  donc  dans  le  plan  dont  nous  venons  de  parler,  en  par- 
courant une  circonférence  de  cercle  ayant  le  point  B pour  centre. 
.Ainsi,  lorsqu’un  solide  est  animé  d’un  mouvement  de  rotation 
autour  d’un  axe,  chacun  de  ses  points  décrit  une  circonférence 
de  cercle,  dont  le  plan  est  perpendiculaire  à l’axe  et  dont  le  centre 
est  sur  cet  axe. 

Soient  M,  N,  fig.  il,  deux  points  quelconques  du  solide; 
M',  N'  les  positions  qu’ils  occupent  au  bout  d’un  certain  temps; 
et  P,  Q les  centres  des  circonférences  de  cercle  qu’ils  décri- 

I 

vent.  Il  est  facile  de  voir  que  les  angles  MBM',NQN'  sont  égaux. 
En  elfet;  menons  Pu  parallèle  à QN  ; cette  ligne  Vn  sera  perpen- 
diculaire à AB,  et  par  conséquent  située  dans  le  plan  du  cercle 
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décrit  par  le  point  M.  Lorsque  les  points  M,N  viennent  prendre 
les  positions  la  ligne  Vn  prend  la  direction  Vn'  parallèle 

à QN',  et  l’angle 
n?n'  qu’elle  fait 
avec  sa  position 
primitive  est  égal  à 
l’angle  NQN'.J^fais 
l’angle  wPM  ne 
change  pas  pen- 
dant la  rotation  du 
solide  ; n'^W,  qui 
est  la  nouvelle  po- 
sition de  cet  angle, 
est  donc  égal  à nV 
M.  Si  l’on  retran- 
che de  chacun  de 
ces  deux  angles  la  partie  commune  wTM,  il  reste  les  angles  nVn' 
et  MPM',  qui  sont  par  conséquent  aussi  égaux.  Donc  les  angles 
NQN',  MPM',  égaux  tous  deux  à l’angle  nVn\  sont  égaux  entre 
eux.  Ainsi  dans  le  mouvement  de  rotation  d’un  solide  autour 
d’un  axe,  les  perpendiculaires  abaissées  des  divers  points  du 
solide  sur  l’axe  décrivent  dans  le  même  temps  des  angles 
égaux;  la  valeur  commune  de  ces  divers  angles  correspondant 
à un  temps  quelconque,  est  ce  qu’on  appelle  l’angle  dont  le  so- 
lide a tourné  pendant  ce  temps. 

§ 18.  Le  mouvement  de  rotation  d’un  solide  autour  d’un  axe 
est  uniforme  lorsque  ce  solide  tourne  d’angles  égaux  en  temps 
égaux,  quels  que  soient  ces  temps;  ou,  en  d’autres  termes, 
lorsque  les  angles  dont  il  tourne  dans  des  intervalles  de  temps 
quelconques  sont  proportionnels  à ces  intervalles  de  temps. 
Le  degré  plus  ou  moins  grand  de  rapidité  ou  de  lenteur  d’un 
pareil  mouvement  se  mesure  par  l’angle  dont  le  solide  tourne 
dans  l’unité  de  temps;  cet  angle  se  nomme  la  vitesse  angulaire 
du  solide. 

Lorsqu’un  solide  est  animé  d’un  mouvement  de  rotation  uni- 
forme autour  d’un  axe,  ses  divers  points  se  meuvent  uniformé- 
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ment  sur  leurs  circonférences  de  cercle  respectives;  mais  les  vi- 
tesse de  ces  points  ne  sont  pas  les  mêmes.  Les  arcs  MM',  NN', 
fig*  11,  décrits  dans  le  même  temps  par  deux  points  quelcon- 
ques M,  N,  sont  proportionnels  à leurs  rayons  MP,  NQ,  puisque 
les  angles  MPM',  NQN'  sont  égaux;  les  arcs  que  les  deux 
points  décrivent  dans  l’unité  de  temps,  dans  le  cas  du  mouve- 
ment de  rotation  uniforme,  sont  donc  aussi  proportionnels  aux 
rayons  MP,  KQ.  On  en  conclut  que  les  vitesses  des  différents 
points  d’un  solide  animé  d’un  mouvement  de  rotation  uniforme 
autour  d’un  axe,  sont  entre  elles  comme  les  distances  de  ces 
points  à l’axe. 

Si  l’on  mesure  les  angles  par  les  longueurs  des  arcs  qui  leur 
correspondent  sur  la  circonférence  dont  le  rayon  est  l’unité  de 
longueur,  la  vitesse  angulaire  d’un  solide  animé  d’un  mouvement 
de  rotation  uniforme  ne  sera  autre  chose  que  l’arc  décrit  dans 
l’unité  de  temps  par  un  point  du  solide  situé  à l’unité  de  distance 
de  l’axe,  c’est-à-dire  la  vitesse  de  ce  point.  11  résulte  de  là  que 
si  l’on  nomme  w la  vitesse  angulaire,  et  r la  vitesse  d’un  point 
quelconque  situé  à une  distance  r de  l’axe  de  rotation,  on  aura 

V)  = roi. 

§ 19.  Tout  mouvement  de  rotation  qui  n’est  pas  uniforme  est 
dit  varié. 

Un  mouvement  de  rotation  varié  peut  être  regardé  comme 
étant  la  succession  d’une  infinité  de  mouvements  de  rotation 
uniformes,  dont  chacun  a lieu  pendant  un  intervalle  de  temps 
infiniment  petit.  On  nomme  vitesse  angulaire  à un  instant  quel- 
•conque,  dans  un  mouvement  de  rotation  varié,  la  vitesse  angu- 
laire du  mouvement  de  rotation  uniforme  élémentaire  qui  fait 
partie  du  mouvement  de  rotation  varié  à cet  instant. 

Si  6 est  l’angle  dont  le  solide  a tourné  pendant  un  temps  quel- 
conque (y  c’est-à-dire  le  chemin  parcouru  pendant  ce  temps  par 
un  point  du  solide  situé  à l’unité  de  distance  de  l’axe  de  rota- 

dQ 

tion,  — sera  la  vitesse  de  ce  point  à la  fin  du  temps  t;  ce  sera 
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donc  aussi  la  vitesse  angulaire  du  solide  à cet  instant.  En  sorte 
que,  si  l’on  nomme  w cette  vitesse  angulaire,  on  aura 

</o 

“=s- 

Un  mouvement  de  rotation  varié  pouvant  être  regardé,  à cha- 
que instant,  comme  étant  uniforme  pendant  un  intervalle  de 
temps  infiniment  petit,  il  est  clair  que  les  vitesses  dont  sont  ani- 
més les  divers  points  du  solide  à un  même  instant,  ont  entre 
elles  les  mêmes  rapports  que  dans  le  cas  d’un  mouvement  de  ro- 
tation uniforme  ; CCS  vitesses  sont  proportionnelles  aux  distances 
des  points  à l’axe  de  rotation.  Si  l’on,  nomme  r la  vitesse  d’un 
point  situé  à la  distance  r de  l’axe,  on  aura  encore 

V = ro). 

§ 20.  Si  l’on  imagine  qu’une  figure  plane  soit  animée  d’un 
mouvement  de  rotation  autour  d’un  axe  perpendiculaire  à son 
plan,  on  voit  que  cette  figure  ne  sortira  pas  de  ce  plan.  On  peut 
la  regarder  comme  tournant  dans  son  plan,  autour  du  point  d’in- 
tersection de  ce  plan  avec  l’axe  que  nous  venons  de  parler  : ce 
point  prend  le  nom  de  centre  de  rotation  de  la  figure. 

Tout  ce  qui  a été  dit  du  mouvement  de  rotation  d’un  solide 
autour  d’un  axe,  peut  s’appliquer  directement  au  mouvement  de 
rotation  d’une  figure  plane  dans  son  plan. 

§ 21.  Mouvement  élémentaire  d'une  fleure  plane  dans 
son  plan.  — Pour  nous  rendre  compte  de  la  manière  dont 
s’effectue  un  mouvement  élémentaire  (§  15)  quelconque  d’une 
figure  plane  qui  se  déplace  dans  son  plan,  nous  commencerons 
par  établir  la  proposition  suivante  : Une  figure  plane,  mobile 
dans  son  plan,  peut  être  amenée  d’une  quelconque  de  ses  posi- 
tions à une  autre,  par  un  mouvement  de  rotation  autour  d’un 
des  points  du  plan. 

Pour  le  démontrer,  considérons  une  droite  faisant  partie  de  la 
figure  mobile;  et  supposons  que  cette  droite  soit  dirigée  suivant 
MN,  fig.  12,  dans  la  première  position  de  la  figure,  et  suivant 
M'N'  dans  sa  seconde  position.  En  A se  trouvent  deux  points. 


'V 
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l’un  (le  la  ligne  MN,  l’autre  de  la  ligne  M'N'.  Soit  B le  point  de 
la  ligne  MN  qui  est  venu  se  placer  en  A sur  M'N'  ; soit  de  même 


C le  point  de  M'N'  où  est  venu  se  placer  le  point  A considéré 
comme  appartenant  à MN.  On  aura  nécessairement 


AB  = AG. 

Soit  enfin  0 le  centre  du  cercle  passant  par  les  trois  points  A, 
B,C.  Si  l’on  fait  tourner  la  droite  MN  autour  du  point  0 comme 
centre,  jusqu’à  ce  que  le  point  B vienne  en  A,  le  :puint  A de  cette 
droite  viendra  en  C;  la  droite  MN  se  placera  suivant  M'N';  et 
la  figure  mobile,  supposée  liée  à cette  droite  qui  l’entraîne  dans 
son  mouvement,  passera  de  la  première  position  à la  seconde. 

Cette  démonstration  suppose  que  les  deux  positions  MN,  M'N' 
de  la  droite  que  l’on  considère  se  coupent  en  un  certain  point  A. 

Il  pourrait  arriver  qu’il  n’en  fût  pas  ainsi  : les  deux  lignes  MN, 
M'N'  pourraient  être  parallèles,  ou  bien  se  superposer.  Dans  ce  - 
cas,  pour  amener  tous  les  points  de  MN  à coïncider  avec  les 
points  qui  leur  correspondent  sur  M'N',  il  suffirait  de  donner  à 
MN,  et  par  conséquent  à la  figure  mobile  que  nous  supposons 
liée  à cette  ligne,  un  mouvement  de  translation  rectiligne  d’une 
direction  convenable.  Or  un  mouvement  de  ce  genre  peut  être 
regardé  comme  étant  un  mouvement  de  rotation  autour  d’un 
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centre  situé  à l’infini.  La  proposition  énoncée  ci-dessus  est  donc 
toujours  vraie,  à la  condition  de  regarder  le  mouvement  de 
translation  rectiligne  d’une  figure  plane  dans  son  plan  comme 
n’étant  qu’un  cas  particulier  du  mouvement  de  rotation  autour 
d’un  point  du  plan. 

§ 22.  Quel  que  soit  le  mouvement  d’une  figure  plane  dans  son 
plan,  nous  pouvons  le  décomposer  en  une  suite  de  mouvements 
élémentaires,  conformément  à ce  que  nous  avons  dit  précé- 
demment (§  15).  Considérons  donc  un  de  ces  mouvements  élé- 
mentaires. 

La  figure  peut  être  amenée  de  la  position  qu’elle  occupe  au 
commencement  de  ce  mouvement  à celle  qu’elle  occupe  à la  fin, 
au  moyen  d’une  rotation  autour  d’un  certain  point  du  plan.  Mais, 
les  chemins  parcourus  par  les  divers  points  de  la  figure  mobile, 
dans  ce  mouvement  de  rotation,  étant  évidemment  infiniment 
petits,  on  peut  les  regarder  comme  rectilignes;  et  par  consé- 
quent ils  coïncident  exactement  avec  les  chemins  que  ces  points 
parcourent  dans  le  mouvement  élémentaire  dont  nous  nous 
occupons  : donc  ce  mouvement  élémentaire  est  identique  avec 
la  rotation  à l’aide  de  laquelle  on  a amené  la  figure  de  sa  posi- 
tion initiale  à sa  position  finale. 

On  voit  par  là  que  tout  mouvement  élémentaire  d’une  figure 
plane,  dans  son  plan,  est  un  mouvement  de  rotation  infiniment 
petit  autour  d’un  des  points  du  plan,  point  qui  peut  être  situé  à 
l’infini.  Les  centres  autour  desquels  s’effectuent  ainsi  les  divers 
mouvements  élémentaires  dont  la  succession  constitue  le  mouve- 
ment total  de  la  figure,  sont  généralement  différents  les  uns  des 
autres  ; et  la  figure  ne  tourne  autour  de  chacun  d’eux  que  pendant 
un  intervalle  de  temps  infiniment  petit:  c’est  pour  cela  qu’on  donne 
à chacun  de  ces  points  le  nom  de  centre  instantané  de  rotation. 

§ 23.  Il  résulte  de  ce  que  nous  venons  de  dire  que,  dans  le 
mouvement  d’une  figure  plane  qui  se  déplace  d’une  manière 
quelconque  dans  son  plan,  les  chemins  infiniment  petits  parcou- 
rus par  les  différents  points  de  la  figure  pendant  un  même  élément 
de  temps,  sont  des  arcs  de  cercle  ayant  tous  pour  centre  le  centre 
instantané  de  rotation  de  la  figure  correspondant  à cet  élément 
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du  temps;  ou,  en  d’autres  termes,  les  normales  aux  trajectoires 
des  différents  points  de  la  figure  mobile,  menées  par  les  positions 
que  ces  points  occupent  à un  même  instant,  passent  toutes  par 
un  même  point  du  plan,  qui  est  le  centre  instantané  de  rotation 
relatif  à cet  instant.  Il  en  résulte  encore  que  les  vitesses  des  di- 
vers points  de  la  figure,  à un  même  instant,  sont  proportionnel- 
les aux  distances  de  ces  points  au  centre  instantané  de  rotation. 

Si  l’on  connaît  les  directions  des  vitesses  de  deux  des  points 
de  la  figure  mobile,  à un  instant  quelconque,  on  trouvera  le 
centre  instantané  de  rotation  relatif  à cet  instant  en  menant  par 
chacun  des  points  une  perpendiculaire  à la  direction  de  sa  vitesse 
et  cherchant  le  point  de  rencontre  de  ces  deux  perpendiculaires. 
Il  faut  pour  cela,  bien  entendu,  que  les  deux  points  ne  soient 
pas  tels  que  leurs  vitesses  soient  perpendiculaires  à la  ligne 
droite  qui  les  joint.  Si  les  deux  perpendiculaires  aux  directions 
des  vitesses  des  deux  points  sont  parallèles  entre  elles,  le  centre 
instantané  de  rotation  se  trouve  à l’infini,  et  le  mouvement  élé- 
mentaire de  la  figure  est  un  mouvement  de  translation. 

Si,  outre  les  directions  des  vitesses  de  deux  des  points  de  la 
figure  mobile,  on  connaît  la  grandeur  de  l’une  de  ces  vitesses,  on 
peut  en  déduire  les  vitesses  de  tous  les  autres  points  de  la  figure. 
Il  suffit,  en  effet,  pour  cela,  de  déterminer  d’abord  le  centre  in- 
stantané de  rotation,  comme  il  vient  d’être  dit,  et  de  s’appuyer 
ensuite  sur  ce  que  la  vitesse  d’un  point  quelconque  est  à la  vitesse 
connue  dans  le  rapport  des  distances  du  centre  instantané  de 
rotation  aux  deux  points  auxquels  se  rapportent  ces  vitesses. 

Il  faut  bien  se  garder  de  croire  que  le  centre  instantané  de 
rotation  d’une  figure  plane,  mobile  dans  son  plan,  est  le  centre 
de  courbure  des  trajectoires  des  divers  points  de  la  figure.  Dans 
le  mouvement  de  rotation  élémentaire  autour  de  ce  centre  in- 
stantané, chaque  point  ne  décrit  qu’un  élément  de  sa  trajectoire. 
La  position  duxentre  instantané  de  rotation  fait  donc  seulement 
connaître  la  direction  de  la  tangente  à la  trajectoire,  sans  rien 
indiquer  relativement  à sa  courbure. 

§ 24.  Appliquons  ce  qui  précède  à quelques  exemples. 

Soit  AB,  13,  une  ligne  droite  de  longueur  constante  qui 
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glisse  dans  l’angle  droit  YOX,  de  manière  que  son  extrémité  A 

reste  toujours  sur  l’axe 
OX,  et  que  son  extré- 
mité B reste  toujours 
sur  l’axe  OY.  Dans  la 
position  qu’occupe  la 
ligne  mobile  AB,  les 
normales  aux  trajec- 
toires des  deux  points 
A,  B sont  les  lignes 
AC,  BC  menées  per- 
pendiculairement aux 
axes  OX,OY  : le  point  C est  donc  le  centre  instantané  de  rota- 
tion de  la  ligne  AB.  On  sait  que,  d’après  la  manière  dont  la  ligne 
AB  se  déplace,  la  trajectoire  du  point  D est  une  ellipse  ayant 
ses  axes  dirigés  suivant  OX  et  OY  ; d’ailleurs  la  ligne  DC  doit 
être  normale  à la  trajectoire  de  ce  point  D : donc  la  ligne  EF, 
perpendiculaire  à DC,  est  la  tangente  à l’ellipse  dont  nous  venons 
de  parler. 

Soit  encore  ABD,  fg.  li,  une  ligne  droite  qui  se  meut  de 

manière  à passer  toujours  par  un 
point  fixe  O,  et  à avoir  toujours 
son  point  B sur  la  ligne  fixe  MN. 
La  vitesse  du  point  B étant  diri- 
gée suivant  MN,  la  perpendicu- 
laire BC  à la  ligne  MN  doit  pas- 
ser par  le  centre  instantané  de 
rotation  de  la  ligne  mobile.  Le 
point  de  cette  ligne  ABD,  qui  est 
actuellement  en  O,  va  s’en  éloi- 
gner pour  se  placer  à une  dis- 
tance infiniment' petite  de  O,  sur 
la  position  infiniment  voisine  de 
la  droite  mobile;  la  vitesse  de  ce  point,  qui  est  actuellement  en 
0,  est  donc  dirigée  suivant  la  position  que  la  ligne  mobile  prendra 
après  s’être  déplacée  d’une  quantité  infiniment  petite,  et  par 
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conséquent  sa  direction  se  confond  avec  celle  de  la  ligne  ABD 
elle-même  : la  perpendiculaire  OC  à.  la  ligne  ABD  doit  donc 
aussi  passer  par  le  centre  instantané  de  rotation.  Ainsi  le  centre 
autour  duquel  s’effectue  le  mouvement  élémentaire  de  la  droite 
mobile,  à partir  de  sa  position  actuelle,  est  le  point  C où  se  cou- 
pent les  deux  perpendiculaires  BC,  OC.  On  sait  que  le  point  D 
décrit  une  conchoïde  ; CD  est  la  normale  à cette  courbe;  et  la 
ligne  EF,  perpendiculaire  à CD,  est  sa  tangente. 

• Soit  enfin  AB,  fig.  15,  une  ligne 
droite  de  longueur  constante,  dont 
les  extrémités  A,  B se  meuvent 
sur  deux  circonférences  de  cercle 
ayant  les  points  O,  O'  pour  cen- 
tres. Les  normales  aux  trajectoires 
des  points  A et  B sont  les  rayons 
OAjO'Bdes  circonférences  de  cer- 
cle suivant  lesquelles  ces  deux 
points  se  meuvent  : le  point  de 
concours  Cde  ces  deux  rayons  est 
donc  le  centre  instantané  de  rota- 
tion de  la  droite  AB.  On  trouvera, 
comme  précédemment,  les  tan- 
gentes EF,E'F'  aux  trajectoires  des  points  D,D',  pris  comme  on 
voudra  sur  cette  droite  mobile. 

§ 25.  Iflonvemeiit  élémentaire  d’un  solide  dont  tons  les 
points  se  déplacent  parallèlement  in  un  même  plan.  — Pour 
voir  en  quoi  consiste  un  mouvement  élémentaire  quelconque  d’un 
solide  dont  tous  les  points  se  déplacent  parallèlement  à un  plan 
fixe  P,  considérons  les  points  du  solide  qui  se  trouvent  dans  un 
même  plan  P'  parallèle  à P.  L’ensemble  de  ces  points  forme  une 
figure  plane  mobile  dans  son  plan  P'.  Or  tout  mouvement  élémen- 
taire de  cette  figure  plane  est  un  mouvement  de  rotation  autour 
d’un  certain  point  C du  plan  P',  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  un 
mouvement  de  rotation  autour  de  la  perpendiculaire  au  plan  P\ 
ou  au  plan  P,  menée  par  le  point  C.  Le  solide  tout  entier,  qui  est 
lié  invariablement  à la  figure  dont  nous  parlons,  participe-  au 
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même  mouvement  : donc  tout  mouvement  élémentaire  d’un  solide 
dont  tous  les  points  se  déplacent  parallèlement  à un  plan  fixe,  est 
un  mouvement  de  rotation  autour  d’un  axe  perpendiculaire  à ce 
plan. 

■ 11  peut  arriver  que  l’axe  de  rotation  autour  duquel  s’effectue 
le  mouvement  élémentaire  du  solide  se  trouve  à riiifini  : dans  ce 
cas,  ce  mouvement  élémentaire  se  réduit  à un  mouvement  de 
translation. 

Les  axes  autour  desquels  le  solide  tourne  pendant  les  divers 
éléments  du  temps  qui  se  succèdent,  sont  généralement  diffé- 
rents les  uns  des  autres;  c’est  pour  cela  qu’on  donne  à l’axe  au- 
tour duquel  s’effectue  la  roUition  élémentaire  du  solide  à un  in- 
stant quelconque,  le  nom  (.Vaxe  instantané  de  rotation. 

§ 20.  Mouvement  élémentaire  d’une  figure  sphérique  sur 

sa  sphère.  — En  appliquant  le  raisonnement  du  § 21  au  cas  d’une 
figure  sphérique  mobile  sur  la  sphère  où  elle  e.st  placée,  et  rem- 
plaçant les  lignes  droites  que  l’on  a considérées  par  des  arcs  de 
grands  cercles,  on  démontre  la  proposition  suivante  : Lue  figure 
sphérique  peut  être  amenée  d’une  quelconque  de  ses  positions  à 
une  autre,  par  un  mouvement  de  rotation  autour  d’un  point  de 
la  sphère  comme  pôle,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  par  un  mou- 
vement de  rotation  autour  d’un  diamètre  de  la  sphère  comme 
axe. 

On  en  conclut,  comme  dans  le  § 22,  que  tout  mouvement 
élémentaire  d’une  figure  sphérique  sur  sa  sphère  est  un  mou- 
vement de  rotation  infiniment  petit  autour  d’un  point  de  la  sphère 
comme  pôle,  ou  bien  encore  autour  d’un  diamètre  de  la  sphère 
comme  axe. 

§ 27.  Mouvement  élémentaire  d*nn  solide  dont  un 
point  reste  immobile.  — Lorsqu’un  solide  se  meut  de  telle 
manière  qu’un  point  O qui  en  fait  partie  reste  constamment  en 
repos,  les  divers  points  du  solide  qui  se  trouvaient  d’abord  sur 
la  surface  d’une  sphère  ayant  le  point  O pour  centre,  forment 
une  figure  sphérique  qui  se  déplace  en  restant  sur  cette  sphère. 
Or  tout  mouvement  élémentaire-  de  cette  figure  sphérique  est 
un  mouvement  de  rotation  autour  d’un  diamètre  de  la  sphère  : 
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le  mouvement  que  prend  en  même  temps  le  solide  tout  entier  est 
donc  aussi  une  rotation  autour  de  ce  diamètre.  Ainsi  tout  mou- 
vement élémentaire  d’un  solide  dont  un  point  reste  immobile  est 
une  rotation  autour  d’un  axe  instantané  passant  par  ce  point. 

La  considération  de  la  figure  sphérique  formée  par  les  divers 
points  du  solide  situés  à une  même  distance  du  point  immobile  O, 
fait  voir  encore  que  le  solide  peut  être  amené  d’une  quelconque 
de  ses  positions  successives  à une  autre  par  une  rotation  autour 
d’un  axe  mené  par  le  point  0. 

§ 28.  mouvement  élémentaire  d’un  solide  qui  se  déplace 
d’une  manière  quelconque  dans  l’espace.  — Quel  que  Soit 
le  mouvement  d’un  solide  dans  l’espace,  on  peut  l’amener  d’une 
de  ses  positions  à une  autre,  en  lui  donnant  d’abord  un  mouve- 
ment de  translation,  ensuite  un  mouvement  de  rotation  autour 
d’un  certain  axe. 

Soient  en  effet  A;  B,  C,  D,  fig.  10,  divers  points  du  solide  dans 
sa  première  position,  et  A’, 


rallèles  à la  droite  AA'. 

Pour  amener  le  solide  de  la  première  position  (ABCD)'  à la  se- 
conde (A'B'C'D'),  donnons-lui  d’abord  un  mouvement  de  trans- 
lation rectiligne  représenté  en  grandeur  et  en  direction  par  la 
ligne  AA';  les  points  B,  C,  D viendront  en  B",  C",  D".  11  n’y 
aura  donc  plus  qu’à  donner  au  solide  un  second  mouvement  en 
vertu  duquel,  le  point  A'  restant  immobile,  les  points  B",  C",  D" 
viendront  en  B',  C,'  D'.  Mais  nous  savons  que  ce  second  dépla- 
cement du  solide  peut  s’effectuer  par  une  rotation  autour  d’un 
axe  passant  par  le  point  immobile  A'  (§  27).  Donc,  en  définitive, 
on  peut  amener  le  solide  de  la  première  position  (ABCD)  à la 
seconde  (A'B'C'D')  en  lui  faisant  subir  : 1®  une  translation  sui- 


B',  C',  D',  ces  mêmes  points, 


au  point  A'  par  une  ligne 
droite,  et  menons  par  les 
points  B,  C,  D,  des  droites 
BB",  CC",  DD",  égales  et  pa- 


pris  dans  la  seconde  position  a 

du  solide.  Joignons  le  point  A 


c 
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vaut  AA';  2°  une  rotation  autour  d’un  axe  MN  passant  par  A'. 

§ 29.  Le  système  de  ces  deux  mouvements  que  l’on  donne 
au  solide  peut  être  varié  d’une  infinité  de  manières,  tout  en 
produisant  le  même  résultat  définitif.  Il  suffît  en  effet,  pour  cela, 
de  faire  jouer  successivement,  à chacun  des  points  que  l’on  peut 
imaginer  faire  partie  du  solide,  le  rôle  que  l’on  a fait  jouer  au 
point  A.  Parmi  ces  divers  systèmes  de  mouvements,  il  en  existe 
toujours  un  dans  lequel  la  tranlation  s’effectue  parallèlement  à 
l’axe  de  la  rotation. 

' Menons  en  effet  un  plan  P perpendiculaire  à l’axe  MN,  et 
considérons  la  figure  F suivant  laquelle  ce  "plan  coupe  le  solide. 
Dans  la  translation  suivant  AA',  la  figure  F se  transporte  dans 
un  plan  P',  parallèle  au  plan  P ; dans  la  rotation  qui  s’effectue 
ensuite  autour  de  MN,  cette  figure  F tourne  dans  le  plan  P',  et 
y prend  une  certaine  position  F'.  Mais  pour  faire  passer  la  fi- 
gure plane  dont  il  s’agit  de  sa  première  position  F à sa  der- 
nière position  F',  on  peut  d’abord  lui  donner  un  mouvement  de 
translation  suivant  la  perpendiculaire  qui  mesure  la  distance 
des  plans  P,  P'  puis  la  faire  tourner  dans  ce  dernier  plan  autour 
d’un  point  convenablement  choisi  : si  l’on  conçoit  que  le  solide 
soit  entraîné  par  cette  figure,  on  voit  que  la  succession  des  deux 
mouvements  qui  viennent  d’être  indiqués  l’amènera  de  la  posi- 
tion (ABCD)  à la  position  (A'B'C'D').  H résulte  de  là  que  l’on  peut 
amener  un  solide  mobile,  d’une  quelconque  des  positions  qu’il 
occupe  successivement,  à une  autre  de  ces  positions,  au  moyen 
d’une  translation  suivie  d’une  rotation  autour  d’un  axe  de  même 
direction  que  la  translation. 

§ 30.  Considérons  maintenant  un  mouvement  élémentaire  d’un 
solide  qui  se  déplace  d’une  manière  quelconque  dans  l’espace.  Il 
résulte  de  ce  qui  vient  d’être  dit  que  le  solide  peut  être  amené  de 
la  position  qu’il  occupe  au  commencement  de  ce  mouvement  à 
celle  qu’il  occupe  à la  fin,  par  une  translation  infiniment  petite 
suivie  d’une  rotation  infiniment  petite  autour  d’un  axe  de  même 
direction  que  la  translation.  Mais  ce  n’est  pas  dans  la  succession 
de  ces  deux  mouvements  infiniment  petits  que  consiste  le  mouve- 
ment élémentaire  du  solide;  car,  dans  ce  mouvement  élémen- 
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taire,  chacun  des  points  du  solide  décrit  un  élément  rectiligne  de 
sa  trajectoire  ; tandis  qu’en  vertu  de  la  succession  de  la  translation 
et  de  la  rotation  dont  nous  venons  de  parler,  chaque  point  va  de  sa 
position  initiale  à sa  position  finale,  en  parcourant  une  ligne  bri- 
sée formée  de  deux  éléments  rectilignes  perpendiculaires  l’un  à 
l’autre.  Voyons  donc  par  quoi  nous  pourrons  remplacer  la  suc- 
cession de  la  translation  et  de  la  rotation,  pour  avoir  le  mouvement 
élémentaire  tel  qu’il  se  produit  en  réalité. 

Lorsqu’une  vis  se  meut  en  pénétrant  à l’intérieur  d’un  écrou 
fixe,  chacun  des  points  de  la  vis  décrit  une  hélice  : les  diverses 
hélices  qui  forment  ainsi  les  trajectoires  des  différents  points  de 
la  vis  sont  tracées  sur  des  surfaces  cylindriques  de  mémo  axe,  et 
ont  toutes  un  même  pas.  Un  mouvement  de  ce  genre  peut  être 
désigné  sous  le  nom  de  mouvement  hélicoïdaL  Dans  un  mouve- 
ment élémentaire  de  cette  vis,  chacun  de  ses  points  décrit  un 
élément  rectiligne  de  sa  trajectoire  hélicoïdale;  d’ailleurs  lavis 
pourrait  évidemment  être  amenée  de  la  position  qu’elle  a au 
commencement  de  ce  mouvement  élémentaire  à celle  qu’elle  oc- 
cupe à la  fin,  au  moyen  d’une  translation  infiniment  petite  dans  la 
direction  de  son  axe,  suivie  d’une  rotation  infiniment  petite  au- 
tour de  cet  axe. 

On  conclut  facilement  de  là  que  le  déplacement  toUil  d’un 
solide,  dù  à la  succession  d’une  translation  infiniment  petite  et 
d’une  rotation  infiniment  petite  autour  d’un  axe  de  même  direc- 
tion que  la  translation,  peut  être  produit  par  un  mouvement  hé- 
licoïdal infiniment  petit  autour  du  même  axe;  et  par  suite  que 
tout  mouvement  élémentaire  d’un  solide  qui  se  déplace  d'une 
manière  quelconque  dans  l’espace  est  un  mouvement  hélicoïdal, 
c’est-à-dire  qu’il  peut  être  assimilé  au  mouvement  d’une  vis  qui 
pénètre  dans  son  écrou. 

§ 31.  Lorsqu’une  vis  se  meut  à l’intérieur  de  sou  écrou,  on  la 
regarde  souvent  comme  animée  de  deux  mouvements  existant 
simultanément  : on  dit  qu’elle  glisse  le  long  de  son  axe,  et  qu’en 
même  temps  elle  tourne  autour  de  cet  axe.  D’après  cette  manière 
de  voir,  un  mouvement  élémentaire  quelconque  d’un  solide  mo- 
bile peut  être  regardé  comme  dû  à la  coexistence  d’une  rotation 
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autour  d’un  certain  axe  et  d’un  glissement  le  long  de  cet  axe. 

La  ligne  droite  autour  de  laquelle  le  solide  tourne  et  le  long 
de  laquelle  il  glisse,  dans  chacun  de  scs  mouvements  élémen- 
taires successifs,  change  généralement  de  position  dans  l’espace 
d’un  instant  à un  autre.  C’est  pour  cela  qu’on  lui  donne  le  nom 
à' axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement  du  solide. 

Si  l’on  se  fonde  sur  la  première  manière  que  nous  avons  in- 
diquée pour  amener  un  solide  d’une  quelconque  de  ses  posi- 
tions à une  autre  (§  28),  on  peut  dire  encore  que  tout  mouve- 
ment élémentaire  du  solide  est  dû  à la  coexistence  d’une  trans- 
lation égale  et  parallèle  au  mouvement  élémentaire  d’un  de 
ses  points,  et  d’une  rotation  autour  d’un  axe  passant  par  ce 
point. 

§ 32.  Soit  £ la  quantité  infiniment  petite  dont  le  solide  glisse 
le  long  de  son  axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement,  pen- 
dant le  temps  infiniment  petit  dt.  Il  est  clair  que  les  déplace- 
ment  correspondants  des  différents  points  du  solide  sont  tels 
que  leurs  projections  sur  cet  axe  sont  toutes  égales  à s.  La  vi- 
tesse d’un  point  quelconque  s’obtient  en  divisant  son  déplace- 
ment pendant  le  temps  dt^  par  ce  temps  ; la  projection  de  cette 
vitesse  sur  l’axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement  s’ob- 
tiendra donc  en  divisant  e par  dt.  Donc  les  vitesses  dont  tous 
les  points  du  solide  sont  animés  simultanément,  à un  instant 
quelconque,  sont  telle3  que  leurs  projections  sur  l’axe  instantané 
de  rotation  et  de  glissement  relatif  à cet  instant,  sont  toutes  égales 
entre  elles. 

Il  résulte  de  là  que  si  l’on  mène,  à partir  d’un  même  point  O 
de  l’espace,  des  lignes  droites  égales  et  parallèles  aux  vitesses 
dont  les  divers  points  du  solide  sont  animés  à un  même  instant, 
les  extrémités  de  ces  lignes  droites  seront  toutes  dans, un  même 
plan  perpendiculaire  à l’axe  instantané  de  rotation  et  de  glis- 
sement; en  sorte  que,  si  l’on  abaisse  du  point  O une  perpen- 
diculaire sur  ce  plan,  cette  perpendiculaire  sera  parallèle  à 
l’axe  instantané.  Or,  pour  déterminer  le  plan  dont  il  s’agit,  il 
suffit  d’en  connaître  trois  points  non  en  ligne  droite  ; il  suffit 
donc  aussi  d’avoir  mené  par  le  point  O trois  lignes  droites 


MOUVEMENT  D’UN  SOLIDE  OU  SYSTÈME  INVARIABLE.  31 

égales  et  parallèles  aux  vitesses  simultanées  de  trois  points  du 
solide,  avec  la  condition  que  ces  trois  vitesses  ne  soient  pas 
parallèles  à un  même  plan. 

§ 33.  HouYement  continn  d’une  fi|çare  plane  dans  son 

plan.  — Pour  arriver  à nous  représenter  nettement  le  mouve- 
ment continu. d’une  figure  plane  dans  son  plan,  nous  commence- 
rons par  considérer  le  cas  suivant. 

Supposons  que  la  figure  mobile  tour- 
ne d’îibord  d’un  angle  « autour  d’un 
point  0,  figAlj  puis  d’un  angle»  autour 
d’un  second  point  0',  ensuite  d’un  an- 
gle a"  autour  du  point  0",  etc.  Prenons 
la  figure  à l’instant  où  elle  va  commen- 
cer sa  rotation  autour  du  point  0,  et 
• traçons-y  la  droite  00',  égale  à 00', 
et  faisant  avec  celle-ci  un  angle  «; 
après  avoir  mené  par  0',  la  droite 
0',M,  telle  que  l’angle  00', M soit 
égal  à l’angle  OO'O"-,  traçons  la  droite  0',0",,  égale  en  longueur 
h O'O",  et  faisant  avec  0',M  un  angle  »';  construisons  de  même 
l’angle  0',0",N  égal  à l’angle  0'0"0"',  puis  menons  la  ligne  0",0"',, 
égale  à 0"0"',  et  faisant  un  angle  a"  avec  0",N  ; et  ainsi  de 
suite.  Lorsque  la  figure  mobile  aura  tourné  de  l’angle  » autour 
du  point  0,  le  point  0',,  entraîné  par  elle,  sera  venu  enO',  et  0',M 
aura  pris  la  direction  O'O".  La  figure  tournant  alors  d’un  angle . 
a'  autouf  de  0',  la  droite  0',0",  viendra  coïncider  avec  O'O",  et  le 
point  0",  tombera  en  0".  La  troisième  rotation  de  cette  figure 
amènera  le  point  0",  en  0'",  et  ainsi  de  suite  : en  sorte  que,  pen- 
dant le  mouvement  de  la  figure  mobile,  le  polygone  00',0",0"',... 
roulera  sur  le  polygone  00'0"0"'....  ; ou  bien  encore,  si  le 
premier  polygone  roule  sur  le  second,  en  entraînant  avec  lui 
la  figure  mobile,  il  donnera  à cette  figure  précisément  le  mou- 
vement que  nous  lui  avions  supposé. 

§ 34.  Passons  maintenant  au  cas  où  une  figure  plane  se  meut 
d’une  manière  quelconque  dans  son  plan.  Cette  figure  est  ani- 
mée d’une  rotation  infuiiment  petite  autour  d’un  centre  instan- 


lané,  pendant  chaque  élément  du  temps  (§  22).  Ce  centre  instan- 
tané de  rotation  occupe  généralement  des  positions  différentes 
sur  le  plan,  d’un  instant  à un  autre;  généralement  aussi  il  coïn- 
cide successivement  avec  divers  points  de  la  figure  mobile. 
Supposons  que  l’on  cherche  : 1“  le  lieu  géométrique  des  posi- 
tions successives  de  ce ‘centre  instantané  sur  le  plan  ; 2®  le 
lieu  géométrique  des  points  de  la  ligure  mobile  avec  lesquels 
il  coïncide  successivement.  Il  est  clair  qu’on  pourra  regarder 
le  mouvement  de  cette  ligne  comme  dû  au  roulement  du  second 
lieu  géométrique  sur  le  premier. 

Dans  le  premier  des  trois  exemples  que  nous  avons  donnés 
dans  le  § 24-,  la  diagonale  OC,  fUj.  Id,  est  toujours  égale  à AB  : 
donc  le  lieu  géométrique  des  positions  successives  du  centre 
instantané  C sur  le  plan  YOX  est  une  circonférence  de  cercle 
ayant  le  point  O pour  centre  et  la  ligne  AB  pour  rayon.  D’un 
autre  côté,  l’angle  BCA  étant  toujours  droit,  le  lieu  géométrique 
des  points  de  la  figure  mobile  avec  lesquels  coïncide  successi- 
vement le  centre  instantané  de  rotation,  est  une  circonférence 
de  cercle  décrite  sur  AB  comme  diamètre.  Le  mouvement  de 
la  ligne  AB  dont  les  extrémités  glissent  sur  les  axes  OX,OY, 
peut  donc  être  produit  par  le  roulement  de  la  seconde  de  ces 
(leux  circonférences  à l’intérieur  de  la  première. 

§ 3i).  Mouvement  continu  d*nn  solide  dont  un  point  reste 
Immobile.  — Oïl  peut  éteiulrc  immédiatement  ce  qui  vient 
d’être  dit  du  mouvement  continu  d’une  figure  plane  dans  son  plan, 
au  mouvement  continu  d’un  solide  dont  un  point  reste  Üamobile. 

Les  positions  que  l’axe  instantané  de  rotation  du  solide  prend 
successivement  dans  l’espace,  forment  un  cône  ayant  pour  som- 
met le  point  qui  reste  immobile.  Les  positions  que  cet  axe  in- 
stantané occupe  successivement  <à  l’intérieur  du  corps  forment 
un  second  cône  ayant  le  même  sommet  que  le  premier..  Le 
mouvement  continu  du  solide  peut  être  regardé  comme  dû  au 
roulement  du  second  cône  sur  le  premier. 

§ 3C.  Mouvement  continu  d'un  solide  qui  se  déplace 
d'une  manière  quelconque  dans  l'cspaee.  — NouS  pOUVOns 
considérer  ce  mouvement  de  deux  manières  différentes. 
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Tout  mouvement  élémentaire  d’un  solide  peut  être  regardé 
comme  dû  à la  coexistence  d’une  translation  égale  et  parallèle 
au  mouvement  élémentaire  d’un  des  points  du  solide,  et  d’une 
rotation  autour  d’un  axe  passant  par  ce  point  (§  31).  Si  l’on 
prend  toujours  le  môme  point  du  solide  pour  appliquer  cette 
considération  dans  les  divers  éléments  du  temps  qui  se  suc- 
cèdent, on  arrive  au  résultat  suivant  : tout  mouvement  continu 
d’un  solide  peut  être  attribué  au  roulement  d’un  cône  lié  au 
solide,  sur  un  cône  qui  est  animé  en  même  temps  d’un  mou- 
vement de  translation  dans  l’espace. 

D’un  autre  côté,  si  l’on  considère  l’axe  instantané  de  rotation 
et  de  glissement  du  solide  relatif  à chaque  élément  du  temps, 
on  voit  que  les  positions  que  cet  axe  occupe  successivement 
dans  l’espace  forment  une  surface  réglée;  et  que  les  positions 
qu’il  occupe  successivement  à l’intérieur  du  solide  forment 
une  autre  surface  réglée.  Le  mouvement  du  solide  peut  être 
regardé  comme  dû  au  roulement  de  la  seconde  de  ces  deux  sur- 
faces sur  la  première,  accompagné  d’un  glissement  le  long  de 
la  génératrice  suivant  laquelle  les  deux  surfaces  se  touchent. 


» 
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§ 37.  Définition  dn  mouvement  relatif.  — Pour  étudier 
le  mouvement  d’un  point  dans  l’espace,  on  compare  la  posi- 
tion qu’il  occupe  à chaque  instant  à celle  de  certains  points 
fixes  qu’on  nomme  points  de  repère.  Le  mouvement  du  point 
mobile  est  complètement  déterminé  par  la  connaissance  des 
changements  qu’éprouvent  successivement  ses  distances  aux 
points  fixes. 

Mais  si,  au  lieu  de  comparer  les  positions  successives  du  point 
mobile  à des  points  fixes,  on  les  compare  à des  points  de  repère 
qui  sont  eux-mêmes  en  mouvement,  il  est  clair  que  le  mouve- 
ment que  l’on  trouvera  ainsi,  pour  le  point  mobile  dont  on  s’oc- 
cupe, ne  sera  pas  son  mouvement  réel.  Un  pareil  mouvement, 
obtenu  en  se  servant  de  points  de  repère  qui  ne  sont  pas  fixes,  se 
nomme  mouvement  relatif;  c’est  le  mouvement  du  point  mo- 
bile par  rapport  à ces  points  de  repère.  Par  opposition,  le  mouve- 
ment réel  du  point  dans  l’espace  se  nomme  mouvement  absolu. 

§ 38.  Ce  qu’on  entend  par  mouvements  slmnltanés  d’un 

point.  — Considérons  un  point  en  mouvement  sur  le  pont  d’un 
bateau  qui  se  meut  lui-même  le  long  d’une  rivière.  Un  obser- 
vateur, placé  sur  le  bateau  et  participant  à son  mouvement, 
verra  le  point  mobile  se  déplacer  d’une  certaine  manière  par 
rapport  au  bateau  et  à lui-même  ; mais  ce  mouvement  apparent 
du  point  mobile  est  tout  différent  de  son  mouvement  réel  dans 
l’espace  : ce  n’est  autre  chose  que  ce  que  nous  venons  de  nommer 
mouvement  relatif. 
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La  connaissance  du  mouvement  apparent  du  point,  combinée 
nvec  celle  du  mouvement  que  possède  le  bateau,  conduit  facile- 
ment à la  connaissance  du  mouvement  réel  ou  absolu  de  ce 
point  dans  l’espace.  Supposons  en  effet  que  le  bateau  soit  animé 
d’un  mouvement  de  translation  rectiligne  et  uniforme  suivant  la 
direction  AB,  fig,  18,  avec 
une  vitesse  égale  à AD,  et  que 
le  point  mobile  ait  sur  le  pont 
du  bateau  un  mouvement  ap- 
parent rectiligne  et  uniforme 
suivant  la  direction  AC,  avec  une  vitesse  égale  à AE.  Au  bout 
d’une  seconde,  la  ligne  AC,  emportée  parallèlement  à elle-même 
par  le  bateau,  prend  la  position  DF;  mais  pendant  ce  temps, 
le  point  mobile  a parcouru  la  portion  AE  de  cette  ligne  : donc, 
à la  fin  de  cette  première  seconde,  le  point  mobile  se  trouve 
en  G.  Au  bout  d’un  temps  quelconque  G le  bateau  s’étant  mû 
d’une  quantité  AH=ADxC  la  droite  AC  se  trouve  dans  la  po- 
sition HL;  mais,  pendant  le  même  temps,  le  point  mobile  a 
parcouru  sur  la  ligne  mobile  AC  un  chemin  AK  = AFxf: 
donc  ce  point  mobile  se  trouve  en  M à la  fin  du  temps  t.  Le 
rapport  de  AH  à AD  étant  égal  au  rapport  de  AK  à AE,  ou,  ce 
qui  revient  au  même^  au  rapport  de  HM  à DG,  il  s’ensuit  que  la 
position  M du  mobile  à la  fin  du  temps  t se  trouve  sur  la  ligne 
droite  AN  qui  passe  par  les  deux  points  A et  G;  donc  déjà  le 
mouvement  absolu  de  ce  mobile  est  un  mouvement  rectiligne 
dirigé  suivant  la  droite  AN.  La  similitude  des  triangles  ADG, 
AHM  montre  que  l’on  a 


Fig.  18. 


AM  = AG  X t: 

donc  le  mouvement  absolu  du  point  mobile  est  uniforme,  et  AG 
est  sa  vitesse. 

§ 30.  Concevons  en  général  qu’un  point,  rapporté  à un  sys- 
tème d’axes  mobiles  OX,  OY,  OZ,  fig.  19,  décrive  par  rapport 
à ces  axes  une  ligne  quelconque  AB  ; et  que,  par  suite  du  mou- 
vement des  axes,  cette  ligne  AB  prenne  successivement  dans 
’espace  les  positions  A'B',  A"B",  A'"B'"...  Le  point  mobile  aura 
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dans  l’espace  un  mouvement  absolu  que  nous  pourrons  faci- 
lement déterminer 
d’après  la  connais- 
sance de  son  mou- 
vement relatif  sui- 
vant la  ligne  AB, 
et  du  mouvement 
dont  sont  animés  les 
axes. 

Supposons  que 
les  positions  AB, 
A'B',  A"B",....  de 
la  courbe  que  le 
mobile  décrit  par 
rapport  aux  axes, 
correspondent  aux 
valeurs  /,  t\  /",.••• 

du  temps;  supposons  en  outre  qu’à  ces  diverses  époques  le  mo- 
bile se  trouve  aux  points  M,  N,  P,....  de  la  courbe  mobile  AB. 
A la  fin  du  temps  le  mobile  est  en  M.  A la  fin  du  temps  il 
est  au  point  N de  la  courbe  AB;  mais  cette  courbe  se  trouve 
alors  dans  la  position  A'B',  et  le  point  N a été  transporté  en  N'  : 
donc  à la  fin  du  temps  t' le  mobile  est  en  N'.  On  verra  de  même 
qu’à  la  fin  du  temps  T,  il  se  trouve  en  P"  ; et  ainsi  de  suite.  Le 
point  mobile  décrit  donc  dans  l’espace  la  trajectoire  M N'  P"  Q'", 
et  il  y occupe  les  positions  M,  N',  P",  Q'",.***  siux  instants  qui  cor- 
respondent aux  valeurs  /,  t',  /",  du  temps. 

§ 40.  Dans  les  deux  cas  que  nous  venons  d’examiner,  on  con- 
sidère le  mouvement  du  point  mobile  par  rapport  au  bateau  ou 
aux  axes  mobiles,  et  le  mouvement  du  bateau  ou  des  axes, 
comme  étant  deux  mouvements  dont  le  point  est  animé  simul- 
tanément. Le  mouvement  du  point  par  rapport  aux  points  de 
repère  mobiles  auxquels  on  le  compare  (bateau  ou  axes)  est  dé- 
signé sous  le  nom  de  mouvement  relatif,  comme  nous  l’avons 
déjà  dit;  le  mouvement  des  points  de  repère  eux-mêmes  (ba- 
teau ou  axes)  se  nomme  mouvement  d'entraînement. 
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L’opération  qui  a pour  objet  de  trouver  le  mouvement  ab- 
solu d’un  point,  connaissant  son  mouvement  d’entraînement  et 
son  mouvement  relatif,  constitue  ce  qu’on  nomme  la  composition 
des  mouvements.  Le  mouvement  d’entraînement  et  le  mouvement 
relatif  sont  souvent  désignés  sous  le  nom  collectif  de  mouve- 
ments composants;  et  alors  on  donne  au  mouvement  absolu,  qui 
résulte  de  la  composition  de  ces  deux  mouvements,  le  nom  de 
mouvement  résultant. 

Un  point  qui  occupe  successivement  différentes  positions  dans 
l’espace,  ne  peut  évidemment  avoir  qu’un  seul  mouvement. 
Quand  nous  regardons  ce  point  comme  animé  à la  fois  de  deux 
mouvements,  c’est  par  une  pure  opération  de  l’esprit;  celte  dé- 
composition d’un  mouvement  en  deux  autres  ne  peut  évidem- 
ment avoir  rien  de  réel  (*). 

§ -ii . Tl  est  aisé  de  comprendre  que  l’on  peut  également  re- 
garder un  point  comme  animé  à la  fois  de  trois,  de  quatre,.... 

(*)  On  lit  dans  le  programme  ofliciel  de  l’enseignement  de  la  Mécanique  dans 
les  lycées  (classe  de  rhétorique),  et  dans  la  partie  de  ce  programme  où  il  n’est  en- 
core question  que  de  l’étude  géométrique  du  mouvement  considéré  en  lui-même  : 

fmlépemlance  des  mouvements  simultanés  constatée  par  l'observation. 

Cela  n’a  pas  de  sens.  L’existence  des  mouvements  simultanés  d’un  corps  n’a 
rien  de  réel  ; ce  n’est  qu’une  conception  de  l’esprit  sur  laquelle  l’observation  n’a 
pas  de  prise.  Un  corps  se  meut  dans  l’espace  ; au  lieu  de  rapporter  ses  positions 
successives  à des  axes  fixes,  on  les  rapporte  à des  axes  qui  sont  eux-mêmes  en 
mouvement,  et  par  suite  on  trouve  ainsi  un  mouvement  qui  n’est  pas  le  mou- 
vement réel  ; le  mouvement  ainsi  obtenu  (mouvement  relatif),  combiné  avec 
le  mouvement  dont  les  axes  sont  animés,  doit  évidemment  conduire  à la  con- 
naissance du  mouvement  réel,  et  celte  combinaison  est  ce  qu’on  nomme  la 
composition  des  mouvements  simultanés  du  corps.  Le  mouvement  des  axes 
étant  pris  comme  on  voudra,  le  mouvement  du  corps  par  rapport  à ses  axes 
est  entièrement  déterminé,  pour  que  la  combinaison  de  ces  deux  mouvements 
conduise  au  mouvement  réel  du  corps.  Que  veut  donc  dire  la  dépendance  ou 
l’indépendance  de  ces  deux-  mouvements  simultanés  ? 

L’erreur  commise  par  les  auteurs  du  programme  officiel  ne  peut  être  attri- 
buée qu’à  une  étrange  confusion  d’idées.  On  aura  placé  dans  la  partie  pure- 
ment géométrique,  ce  qui  doit  se  dire  plus  tard  à l’occasion  du  mode  d’action 
des  forces  pour  produire  le  mouvement.  Alors,  en  effet,  on  doit  emprunter 
à l’expérience  les  notions  relatives  à l’indépendance  de  l’effet  d’une  force  et 
du  mouvement  antérieurement  acquis  par  le  corps  sur  lequel  elle  agit,  et 
aussi  à l’indépendance  des  effets  des  forces  qui  agissent  simultanément  sur  un 
même  corps.  (Voir  plus  loin  gg  89  et  93.) 


« 


Digitized  by  Google 


38 


LIVRE  I.  — CINÉMATIQUE. 

mouvements.  Un  point  se  meut  sur  un  bateau,  le  bateau  se  meut 
sur  une  rivière,  la  terre  tourne  autour  de  la  ligne  des  pôles,  elle 
se  transporte  en  même  temps  aux  différents  points  de  son  orbite 
elliptique  autour  du  soleil.  Tous  ces  mouvements  peuvent  être 
considérés  comme  étant  des  mouvements  simultanés  du  point 
dont  on  s’occupe  ; le  mouvement  absolu  de  ce  point  peut  être 
obtenu  d’après  la  connaissance  de  ces  mouvements  simultanés, 
tout  aussi  bien  que  s’il  n’y  en  avait  que  deux. 

Le  mouvement  du  point  sur  le  bateau  est  un  mouvement  re- 
l atif  ; le  mouvement  du  bateau  par  rapport  à la  terre  est  un  mou- 
vement d’entraînement  : la  composition  de  ces  deux  mouvements 
donnera  le  mouvement  du  point  mobile  par  rapport  à la  terre. 
Le  mouvement  résultant  de  cette  composition  est  encore  un  mou- 
vement relatif,  puisque  la  terre  n’est  pas  en  repos;  le  mouve- 
ment de  rotation  de  la  terre  autour  de  la  ligne  des  pôles  est  un 
mouvement  d’entraînement  : la  composition  de  ces  deux  nou- 
veaux mouvements  donnera  le  mouvement  du  point  mobile  par 
rapport  à des  axes  de  direction  constante,  passant  par  le  centre 
de  la  terre,  et  ainsi  de  suite. 

§ 42.  Composition  des  vitesses.  — Lorsqu’un  point  mo- 
bile est  regardé  comme  animé  à la  fois  de  plusieurs  mouvements, 
son  mouvement  réel  s’obtient  par  la  composition  de  ces  mou- 
vements simultanés.  Nous  allons  voir  que  la  vitesse  du  point,  à 
chaque  instant,  peut  se  déduire  d’une  manière  très-simple  des 
vitesses  qu’il  possède  au  même  instant  dans  chacun  des  mouve- 
ments composants. 

Dans  l’exemple  que  nous  avions  pris  d’abord,  d’un  point  animé 
d’un  mouvement  rectiligne  et  uniforme  sur  un  bateau  qui  se 
meut  lui-même  d’un  mouvement  de  translation  rectiligne  et  uni- 
forme (§  38),  nous  avons  vu  que  la  vitesse  du  mouvement  absolu 
du  point  mobile  est  AG,  pg.  18,  c’est-à-dire  qu’elle  est  représen- 
tée par  la  diagonale  du  parallélogramme  ADGE  dont  les  côtés 
sont  les  vitesses  AD,  AE  des  deux  mouvements  composants. 

Nous  allons  voir  que,  dans  le  cas  général  que  nous  avons  con- 
sidéré ensuite  (§  39),  la  vitesse  du  mobile  dans  son  mouvement 
absolu  se  déduit  encore  de  la  même  manière  des  vitesses  dans 
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les  deux  mouvements  composants.  Si  nous  supposons  que  l’in- 
tervalle de  temps  t'  — /,  employé  par  le  mobile  à aller  de  M en 
N',  fig.  19,  soit  infiniment  petit,  la  figure  devient  un  . 

parallélogramme;  car,  les  côtés  MN,  M'N'  étant  deux  positions 
infiniment  voisines  d’un  même  élément  de  la  trajectoire  relative 
AB,  et  faisant  entre  eux  par  conséquent  un  angle  qui  ne  peut 
être  qu’infiniment  petit,  on  doit  regarder  ces  côtés  MN,  M'N' 
comme  égaux  et  parallèles.  On  peut  donc  dire  que  le  déplace- 
ment absolu  MN'  du  mobile,  pendant  un  intervalle  de  temps  in- 
finiment petit,  est  la  diagonale  du  parallélogramme  qui  aurait 
pour  côtés,  1®  son  déplacement  relatif  MN,  ‘2®  son  déplacement 
d’entraînement  MM',  c’est-à-dire  le  déplacement  qu’il  aurait 
éprouvé  pendant  ce  temps,  s’il  n’avait  pas  changé  de  position 
par  rapport  aux  axes  mobiles.  Les  dé- 
placements infiniment  petits  MN',  MN, 

MM',  sont  proportionnels  aux  vitesses 
absolue,  relative  et  d’entraînement, 
puisqu’on  obtient  ces  vitesses  en  divi- 
sant les  déplacements  MN',  MN,  MM' 
par  le  temps  infiniment  petit  t'  — f : 
donc,  si  l’on  construit  un  parallélo- 
gramme sur  les  vitesses  relative  et 
d’entraînement  MS,  MB,  pg.  20,  la  dia- 
gonale MT  de  ce  parallélogramme  re- 
présentera en  grandeur  et  en  direction  la  vitesse  absolue  du  mo- 
bile. Cette  proposition  est  souvent  désignée  sous  le  nom  de  paral- 
lélogramme des  vitesses. 

On  peut  observer  que,  si  les  vitesses  MR,  MS  changeaient  de 
rôles,  si  la  première  était  une  vitesse  relative,  et  la  seconde  une 
vitesse  d’entraînement,  la  construction  qui  donne  la  vitesse 
absolue  serait  exactement  la  même.  Aussi  se  cqntente-t-on 
souvent  de  dire  que  MR  et  MS  sont  deux  vitesses  dont  le  point 
est  animé  simultanément,  sans  indiquer  laquelle  des  deux  est 
une  vitesse  relative  ; et  on  les  confond  sous  le  nom  de  compo- 
santes de  la  vitesse  absolue  MT,  qui  est  à son  tour  nommée  leur 
résultante. 
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§ 43.  Lorsqu’on  regarde  un  point  mobile  comme  animé  à là 
fois  de  plus  de  deux  mouvements  (§  41),  on  obtient  sa  vitesse  ab- 
• solue  au  moyen  des  vitesses  des  divers  mouvements  composants, 
en  appliquant  successivement  la  construction  du  parallélogramme 
des  vitesses,  de  la  manière  suivante  : 

Soient  AB,  AC,  AD,  AE,  fig.  21,  les  vitesses  du  point,  dans 
chacun  de  ses  mouvements  composants.  On  trouve  d’abord 
que  AF  est  la  résultante  des  vitesses  AB,  AC;  ensuite  que  AG 
est  la  résultante  des  vitesses  AF  et  AD,  et  par  conséquent  la 
résultante  des  trois  vitesses  AB,  AC,  AD;  enfin  que  AH  est  la 
résultante  de  AG  et  de  AE,  c’est-à-dire  la  résultante  des  quatre 
vitesses  données. 

Pour  trouver  cette  résultante  définitive,  on  peut  se  contenter 

de  mener,  par  l’extrémité  B de  la 
première  vitesse  AB,  une  droite 
BF  égale  et  parallèle  à AC;  puis, 
par  le  point  F,  une  droite  FG 
égale  et  parallèle  à AD;  ensuite 
par  le  point  G,  une  droite  GH 
égale  et  parallèle  à AE  : la  droite 
AH,  qui  joint  le  point  A à l’extré- 
mité du  polygone  ABFGH  ainsi 
Fig.  21.  formé,  est  la  résultante  cherchée. 

Cette  construction,  à l’aide  de  laquelle  on  détermine  la  résultante 
d’un  nombre  quelconque  de  vitesses  dont  un  point  est  animé  si- 
multanément, se  nomme  polygone  i\es  vitesses. 

Il  est  clair  que  le  polygone  des  vitesses,  dont  le  parallélo- 
gramme des  vitesses  n’est  qu’un  cas  particulier,  permet  de 
composer  les  vitesses  simultanément  d’un  point  dans  tous  les  cas 
possibles.  Si  ces  vitesses  simultanées  sont  de  même  direction  et 
de  même  .sens,  on  en  déduit  que  la  vitesse  résultante  est  égale 
à leur  somme,  et  qu’elle  est  dirigée  dans  la  direction  et  dans 
le  sens  de  chacune  d’elles.  Si  les  vitesses  simultanées  sont  de 
même  direction,  et  que  les  unes  soient  dans  un  sens,  les  autres 
dans  le  sens  opposé,  on  trouvera  leur  résultante  en  faisant  la 
somme  de  celles  qui  sont  dirigées  dans  un  sens,  et  la  somme  de 
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celles  qui  sont  dans  le  sens  contraire,  puis  retranchant  la  plus 
petite  de  ces  deux  sommes  de  la  plus  grande  : la  différence  ainsi 
obtenue  sera  la  vitesse  résultante,  et  elle  sera  dirigée  dans  le  sens 
de  la  plus  grande  des  deux  sommes  dont  nous  venons  de  parler. 

§ -U.  Dans  le  cas  où  les  vitesses  composantes  sont  au  nombre 
de  trois,  et  où  leurs  directions  ne  sont  pas  dans  un  même  plan, 
on  peut  trouver  la  résultante  par  un  moyen  un  peu  différent, 
que  nous  allons  faire  connaître. 

Soient  AB,  AG,  ^VD,  fig.  22,  les  trois  vitesses  composantes. 
En  construisant  un  parallélogramme  sur  AB  et  AC,  on  trouvera 
la  résultante  AE  de  ces  deux  vitesses;  si  ensuite  on  mène,  par 
le  point  E,  une  droite  EF  égale  et  parallèle  à AD,  AF  sera  la 
résultante  de  ces  trois  vitesses  AB,  AC,  AD.  Or,  si  l’on  mène 
par  les  points  B,  C,  des  droites  BG,  CH,  aussi  égales  et  paral- 
lèles à AD,  les  extrémités  D,  F, 

G,  H des  quatre  droites  égales  et 
parallèles  AD,  EF,  BG,  CH,  for- 
meront un  parallélogramme  égal 
et  parallèle  au  parallélogramme 
ABCE.  Donc  la  vitesse  résultante 
AF  est  la  diagonale  d’un  paralléli- 
pipède  construit  sur  les  trois  vi- 
tesses composantes  AB,  AC,  AD.  e 

Cette  construction,  spéciale  au 
cas  de  trois  vitesses  composan- 
tes non  situées  dans  un  même  plan,  se  nomme  parallélipipède 

des  vitesses. 

§ 45.  On  a souvent  besoin  de  décomposer  une  vitesse  en  deux 
ou  trois  composantes  suivant  des  directions  données.  Cette  dé- 
composition s’effectue  très -facile- 
ment, en  se  fondant  sur  ce  qui  précède. 

Soit  AB,  fig.  23,  une  vitesse  qu’il 
s’agit  de  décomposer  en  deux  autres 
dirigées  suivant  les  lignes  AC,  AD. 

On  observe  d’abord  que,  pour  que  cela 
soit  possible,  il  faut  que  la  vitesse  donnée  AB  soit  dans  le  plan 
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CAD.  Si  cette  condition  est  remplie,  il  suffit  de  mener  par  le 

point  B des  parallèles  BE,  BF  aux 
lignes  AD,  AC  : AE  et  AF  sont 
les  deux  composantes  cherchées. 

Soit  encore  AB,  fig.  24,  une  vi- 
tesse qu’il  s’agit  de  décomposer 
en  trois  autres  dirigées  suivant  les 
lignes  AC,  AD,  AE,  non  situées 
dans  un  môme  plan.  Menons  par 
le  point  B trois  plans  respective- 
ment parallèles  aux  plans  DAE, 
CAE,  CAD,  et  cherchons  les 
points  F,  G,  II  où  ces  plans  cou- 
pent les  lignes  AC,  AD,  AE  : AF,  AG  et  AH  sont  les  trois  vitesses 
composantes  qu’on  voulait  obtenir. 

§ 40.  Mouvement  d’un  point  rapporté  à un  système  de 
coordonnées  rcetiiiKnes.  — Pour  définir  Complètement  les 
positions  successives  d’un  point  mobile,  on  peut  les  rapporter  à 
un  système  de  coordonnées  rectilignes  ; la  connaissance  des  va- 
riations que  les  coordonnées  éprouvent  avec  le  temps  entraîne 
nécessairement  la  connaissance  des  diverses  circonstances  du 
mouvement  de  ce  point. 

Considérons  d’abord  le 
mouvement  d’un  point 
qui  reste  toujours  dans 
un  même  plan,  et  rappor- 
tons ses  diverses  positions 
à deux  axes  coordonnés 
ÜX,  O Y tracés  dans  ce 
plan,  fig.  25.  Soient  ,t 
l’abscisse  Om,  et  y l’or- 
donnée Om^  du  point  mobile  M à la  fin  du  temps  t.  Ces  deux  coor- 
données, Æ‘,  y y varient  avec  le  temps,  en  sorte  qu’on  a 

» 

æ = f{t),  y = o{t). 

Si  l’on  projette  le  point  M sur  l’axe  OX,  parallèlement  à l’axe 
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O Y,  la  projeclion  sera  m;  de  même,  si  011  le  projette  sur  l’axe 
-OY,  parallèlement  à l’axe  OX,  sa  projection  sera  m^.  Les  deux 
relations  qui  précèdent  sont  donc  les  équations  du  mouvement 
des  projections  m,  m^  du  point  M sur  les  deux  axes.  On  les 
nomme  souvent  aussi  les  équations  du  mouvement  du  point  M. 

L’élimination  de  t entre  ces  deux  équations  fournit  une  rela- 
tion entre  les  variables  r,  y;  ce  n’eSt  autre  chose  que  Téquation 
de  la  trajectoire  du  point  M. 

Désignons  par  u et  w,  les  vitesses  des  projections  w,  m,  du 
point  M ; nous  aurons 


(ix  f. 

U — (/), 


d>1 


La  connaissance  de  ces  deux  vitesses  permetjde  trouver  la  vi- 
tesse V du  point  M,  en  se  fondant  sur  ce  que  u et  m,  sont  les 
projections  de  v sur  les  axes  OX,  OY  13).  En  etfet,  si  nous 
menons  par  le  point  M deux  droites  MN,  MP  respectivement 
égales  à w,  et  parallèles  aux  axes  OX,  OY,  il  est  aisé  de  voir 
que  la  vitesse  v doit  être  représentée  en  grandeur  et  en  direc- 
tion par  la  diagonale  MQ  du  parallélogramme  MNPQ;  cett(‘ 
diagonale  MQ  est  la  seule  ligne  partant  du  point  M dont  les 
projections  sur  les  axes  soient  w,  u,.  On  peut  donc  dire  que  la 
vitesse  y du  point  M est  la  résultante  des  vitesses  «,  de  ses 
projections  sur  les  axes  OX,  OY  (§  4:2). 

Cette  conséquence,  à laquelle  nous  venons  de  parvenir,  peut 
être  établie  d’une  autre  manière.  On  peut  concevoir  que  le  point 
mobile  parcoure  la  droite  OX,  de  manière  que  l’équation  de  son 
mouvement  sur  cette  bgne  soit 

a:  = /•(/); 

et  qu’en  même  temps  la  ligne  OX  soit  animée  d’un  mouvement 
de  translation  rectiligne  parallèle  à OY  et  représenté  par  l’équa- 
tion 

y=o{t). 

En  vertu  de  l’existence  simultanée  de  ces  deux  mouvements,  le 
point  M se  mouvra  dans  le  plan  YOX  comme  nous  l’avions  sup- 
posé d’abord.  Ce  mouvement  absolu  du  point  M peut  donc  être 
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regardé  comme  résultant  de  la  composition  des  mouvements  de 
ses  deux  projections  sur  les  axes  OX,  OY;  et  par  suite,  sa 
vitesse  v doit  être  la  résultante  des  vitesses  w,  w,  de  ces  projec- 
tions. 

§ 47.  Il  est  facile  d’étendre  ce  qui  vient  d’être  dit  au  cas  où 
l’on  rapporte  les  positions  successives  d’un  point  mobile  M à 
trois  axes  OX,  OY,  OZ,  fig.  26.  Si  l’on  désigne  par  x,  y,  z les 
trois  coordonnées  Ow,  Ow,,  Om^  du  point  M,  à la  fin  du 
temps  ly  ces  quantités  varient  avec  le  temps,  en  sorte  qu’on  a 

Les  points  m,  m,,  sont  les  projections  de  M sur  les  axes, 
faites  parallèlement  aux  plans  YOZ,  XOZ,  XOY.  Les  trois  re- 
lations qui  précèdent  sont 
donc  les  équations  du 
mouvement  de  ces  pro- 
jections du  point  M;  on 
leur  donne  aussi  le  nom 
d’équations  du  mouvement 
du  point  M. 

En  éliminant  la  varia- 
ble t entre  ces  trois  équa- 
tions on  trouve  deux  rela- 
tions, entre  les  variables  a;, 
y,  Z : ce  sont  les  équations 
de  la  trajectoire  du  point 
M dans  l’espace. 
Représentons  par  u , 
M„  «2  Ï6S  vitesses  des  projections  m,  du  point  M,  nous 

aurons 

dx  - , „ du  , dz  , 

U=^  = f(i),  = = ^ = 

Ces  vitesses  m,  w,,  sont  les  projections  de  la  vitesse  v du 
point  M dans  l’espace.  On  en  conclura  sans  peine  que,  si  l’on 
mène  par  le  point  M trois  droites  parallèles  aux  axes  OX,  OY, 
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OZ,  et  égales  respectivement  à m,  la  vitesse  v est  la  dia- 

gonale du  parallélipipède  construit  sur  ces  trois  droites.  Donc 
cette  vitesse  v du  point  M est  la  résultante  des  trois  vitesses  ?/, 
M,,  de  ses  projections  sur  les  axes  (§  44). 

On  parvient  au  môme  résultat  en  supposant  que  le  point  mo- 
bile se  meuve  sur  Taxe  OX  conformément  à l’équation 

x = f{t); 

qu’en  même  temps  cet  axe  OX  ait  un  mouvement  de  translation 
rectiligne,  parallèle  à l’axe  OY,  et  représenté  par  l’équation 

?y  = (0  ; 

et  qu’enfm  le  plan  XOY  ait  aussi  un  mouvement  de  translation 
rectiligne,  parallèle  à l’axe  OZ,  et  représenté  par  l’équation 

La  coexistence  de  ces  trois  mouvements  équivaut  au  mouvement 
du  point  M dans  l’espace,  tel  que  nous  l’avions  d’abord  consi- 
déré. On  peut  donc  regarder  les  mouvements  des  projections  du 
point  M sur  les  axes  comme  étant  les  mouvements  composants 
de  son  mouvement  absolu,  et  par  conséquent  les  vitesses  w,  w,,  Wj, 
des  projections  m,  w,,  sont  les  composantes  de  la  vitesse  r 
de  ce  point  M. 

§ 48.  niouYement  d’un  point  rapporté  é un  système 
de  coordonnées  polaires.  — On  peut  encore  rapporter 
les  diverses  positions  d’un  point  mobile  à un  système  de  coor- 
données polaires.  Nous  allons  examiner  successivement  le  cas 
des  coordonnées  polaires  dans  un  plan,  et  celui  des  coor- 
données polaires  dans  l’espace. 

Soient  P le  pôle,  et  AP  l’axe 
polaire,  fig.  27,  auxquels  sont 
rapportées  les  positions  du  point 
mobile  M,  qui  se  meut  en  res- 
tant dans  un  plan  passant  par 
l’axe  AP.  Désignons  par  r le  p 
rayon  vecteur  MP,  et  par  Q l’an- 
gle MPA.  Les  quantités  r et  © varient  avec  le  temps  t;  la  con- 
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naissance  des  relations  qui  les  lient  à celte  dernière  variable 
suffit  pour  que  le  mouvement  du  point  M soit  complètement 
connu.  Ces  relations  constituent  les  équations  du  mouvement 
du  point. 

On  peut  regarder  le  point  M comme  marchant  le  long  du 
rayon  vecteur,  pendant  que  ce  rayon  vecteur  tourne  autour  du 
pôle.  La  composition  de  ces  deux  mouvements  simultanés  du 
point  M donnera  son  mouvement  réel.  Le  mouvement  du  point 
M le  long  du  rayon  vecteur  est  un  mouvement  relatif;  le  mouve- 
ment de  rotation  du  rayon  vecteur  autour  du  pôle  est  un  mouve- 
ment d’entraînement. 

La  vitesse  du  point  M dans  son  mouvement  le  long  du  rayon 
vecteur  est 

tir 

Tt‘ 

La  vitesse  d’entraînement  du  point  M,  supposé  immobile  sur  le 
rayon  vecteur,  est 

(h 

r-r.> 


Si  l’on  porte  la  première  en  MS,  sur  le  prolongement  du  rayon 
vecteur  PM,  et  la  seconde  en  MR,  suivant  une  perpendiculaire 
à ce  rayon  vecteur,  on  trouvera  la  vitesse  absolue  MT  du  point 
M,  en  appliquant  la  construction  du  parallélogramme  des  vitesses 
aux  deux  composantes  MR,  MS. 

§ 49.  Lorsqu’un  point  mo- 
bile M se  meut  d’une  manière 
quelconque  dans  l’espace,  on 
peut  définir  sa  position  à cha- 
que instant  en  donnant  : 1®  sa 
^ distance  7’  à un  point  fixe  ou 
pôle  P,  28;  2®  l’angle  0 que 
le  rayon  vecteur  MP  fait  avec 
sa  projection  orthogonale  PB  sur  un  plan  fixe  APB  ; 3®  enfin 
l’angle  y que  la  projection  PB  fait  avec  une  ligne  fixe  PA  tra- 
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cée  dans  ce  plan.  Les  trois  coordonnées  r,  6,  y varient  avec  le 
temps  t.  Les  relations  qui  les  lient  à cette  dernière  variable  con- 
stituent les  équations  du  mouvement  du  point  M. 

On  peut  regarder  le  mouvement  du  point  M dans  l’espace 
comme  résultant  de  la  composition  de  trois  mouvements  simul- 
tanés, savoir  : 1°  un  mouvement  de  glissement  du  point  M le 
long  du . rayon  vecteur  PM  ; 2®  un  mouvement  de  rotation  du 
rayon  vecteur  PM  autour  du  point  P,  dans  le  plan  BPM;  3®  un 
mouvement  de  rotation  du  plan  BPM  autour  de  l’axe  PZ  per- 
pendiculaire au  plan  ABP.  La  vitesse  de  glissement  du  point  M, 
le  long  du  rayon  vecteur,  est 

dr 

dt 

La  vitesse  du  point  M,  supposé  immobile  sur  le  rayon  vecteur, 
pendant  que  cette  ligne  tourne  autour  du  point  P,  dans  le  plan 
BPM,  est 

dd 

i’ — ’ 

dt 

* m 

La  vitesse  du  point  M,  supposé  immobile  sur  le  plan  BPM  pen- 
dant que  ce  plan  tourne  autour  de  PZ,  est 

r cos  6 -J-' 
dt 

Supposons  que  l’on  porte  la  première  de  ces  trois  vitesses  sur  le 
prolongement  du  rayon  vecteur  PM;  la  seconde  sur  une  per- 
pendiculaire à PM,  menée  parle  point  M,  dans  le  plan  BPM; 
et  la  troisième  sur  une  perpendiculaire  au  plan  BPM,  menée  par 
le  point  M : il  suffira  d’appliquer  à ces  trois  vitesses  composan- 
tes, perpendiculaires  entre  elles  deux  à deux,  la  construction 
du  parallélipipède  des  vitesses  (§  44),  pour  trouver  la  vitesse  ab- 
solue du  point  M dans  l’espace. 

§ 50.  nKéthode  de  Roberval,  pour  le  tracé  des  tan- 
gentes aux  courbes.  — La  vilesse  d’un  point  mobile  est,  à 
chaque  instant,  dirigée  suivant  la  tangente  à la  courbe  qu’il  décrite 
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Il  en  résulte  que  la  connaissance  de  cette  vitesse  entraîne  celle  de 
la  tangente.  Concevons  que  le  mouvement  du  mobile  soit  décom- 
posé en  plusieurs  mouvements  composants  ; si  l’on  peut  trouver 
les  vitesses  simultanées  dans  ces  mouvements  composants,  ou 
simplement  les  rapports  qui  existent  entre  elles,  on  en  déduira 
la  direction  de  la  vitesse  absolue  du  mobile,  et,  par  suite,  la  di- 
rection de  la  tangente  à sa  trajectoire.  Telle  est  la  méthode  in- 
diquée par  Roberval  pour  le  tracé  des  tangentes  aux  courbes. 
Nous  allons  donner  quelques  exemples  de  son  application. 

Reprenons  la  conchoïde,  dont  nous  nous  sommes  déjà  occu- 
pés (§  26).  On  mène  par  le  point  fixe 
O,  fig.  20,  une  droite  quelconque 
OAB,  et  l’on  porte  sur  cette  droite 
une  longueur  constante  AB,  à partir 
du  point  A où  elle  coupe  une  droite 
fixe  MN  : la  conchoïde  est  le  lieu  des 
points  B ainsi  obtenus.  Si  nous  regar- 
dons le  point  0 comme  un  pôle  autour 
duquel  tourne  le  rayon  vecteur  OAB, 
nous  po^urrons  regarder  les  vitesses 
des  points  A et  B comme  résultant 
chacune  de  la  composition  d’une  vi- 
tesse de  glissement  le  long  du  rayon 
vecteur  (§  48),  et  d’une  vitesse  d’entraînement  due  à la  rotation 
du  rayon  vecteur  autour  du  point  0.  Les  vitesses  de  glissement 
de  ces  deux  points  A et  B sont  évidemment  égales,  puisque  la 
distance  de  ces  deux  points  ne  varie  pas.  D’un  autre  côté,  leurs 
vitesses  d’entraînement  sont  proportionnelles  à leurs  distances 
OA,  O B au  point  fixe  0.  La  vitesse  absolue  du  point  A est  diri- 
gée suivant  la  ligne  MN;  soit  AC  cette  vitesse  : en  construisant  le 
rectangle  AECD,  on  aura  AD  pour  la  vitesse  d’entraînement 
du  point  A,  et  AE  pour  sa  vitesse  de  glissement.  Si  nous  tra- 
çons BF  perpendiculaire  à OB,  jusqu’à  la  rencontre  de  la  ligne 
OD  prolongée,  BF  sera  la  vitesse  d’entraînement  du  point  B; 
si  nous  portons  en  outre,  sur  le  prolongement  de  OB,  une 
longueur  BG  égale  à AE,  BG  sera  la  vitesse  de  glissement  du 


Fig.  29. 
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point  B : la  diagonale  BH  du  rectangle  BFGH  sera  donc  la 
vitesse  du  point  B^  et,  par  conséquent,  cette  ligne  BH  sera  la 
tangente  à la  conchoïde 
au  point  B. 

L’ellipse  est  le  lieu  des 
points  A,  fig.  30,  tels  que 
la  somme  de  leurs  distan- 
ces AF,  AF',  à deux  points 
fixes  F,  F',  est  constante.  Si 
nous  regardons  le  point  A comme  appartenant  au  rayon  vecteur 
AF,  mobile  autour  du  point  F,  sa  vitesse  pourra  être  décompo- 
sée en  une  vitesse  suivant  le  rayon  et  une  vitesse  d’entraîne- 
ment.  Il  en  sera  de  même  si  nous  regardons  ce  point  A comme 
appartenant  au  rayon  vecteur  AF',  mobile  autour  du  point  F'.  La 
somme  AF-j-AF'  restant  constante,  il  en  résulte  nécessairement 
que  les  deux  vitesses  du  point  A suivant  les  rayons  AF,  AF'  sont 
égales,  et  que,  si  l’une  des  deux  est  dirigée  suivant  le  prolon- 
gement de  FA,  l’autre  est  dirigée  de  A vers  F'.  Soit  AB  la  vitesse 
du  point  A sur  le  rayon  vecteur  FA;  si  nous  connaissions  la  vi- 
tesse d’entraînement  correspondante,  il  nous  suffirait  de  la  por- 
ter sur  la  perpendiculaire  BC  au  rayon  vecteur  F AB,  puis  de 
joindre  son  extrémité  au  point  A : la  ligne  ainsi  obtenue  serait 
la  vitesse  du  point  A.  Soit  de  même  AD  la  vitesse  de  glisse- 
ment du  point  A sur  le  rayon  vecteur  F'A  ; en  portant  la  vitesse 
d’entraînement  correspondante  sur  la  perpendiculaire  DE  au 
rayon  vecteur  F'A,  et  joignant  son  extrémité  au  point  A,  nous 
aurions  encore  la  vitesse  de  ce  point.  L’extrémité  de  la  ligne  qui 
représente  la  vitesse  du  point  A,  devant  se  trouver  à la  fois 
' sur  BC  et  sur  DE,  sera  donc  le  point  G,  où  les  deux  lignes 
BG,  DE  se  rencontrent;  et  par  conséquent  AG  sera  cette  vi- 
tesse. L’égalité  des  lignes  AB,  AD  montre  que  la  ligne  AG, 
qui  est  la  tangente  à l’ellipse  en  A,  divise  l’angle  BAD  en  deux 
parties  égales. 

§ 51.  Mouvements  simultanés  d'un  solide.  — Si  l’on 
rapporte  les  positions  successives  des  différents  points  d’un 
.solide  en  mouvement  à des  axes  coordonnés  qui  sc  déplacent 

l 
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dans  l’espace,  on  trouvera  ainsi,  non  pas  le  mouvement  absolu 
du  solide,  mais  son  mouvement  relatif  par  rapport  à ces  axes 
mobiles.  On  peut  regarder  le  solide  comme  animé  à la  fois  do 
deux  mouvements  dont  l’un  est  le  mouvement  relatif,  dont  nous 
venons  de  parler,  et  l’autre  est  le  mouvement  d’entraînement 
qu’il  aurait  s’il  était  lié  invariablement  aux  axes  mobiles.  Le 
mouvement  réel  du  solide  s’obtiendra  par  la  composition  du 
mouvement  relatif  et  du  mouvement  d’entraînement  que  nous 
substituons  par  la  pensée  à ce  mouvement  réel. 

Nous  avons  fait  usage  de  cette  considération,  qui  consiste  à 
regarder  le  mouvement  réel  d’un  solide  comme  dû  à la  coexis- 
tence de  deux  autres  mouvements,  lorsque  nous  avons  dit  qu’une 
vis  qui  pénètre  dans  son  écrou  glisse  le  long  de  son  axe  et  tourne 
en  même  temps  autour  de  cet  axe  31). 

Un  solide  peut  d’ailleurs,  comme  un  point,  être  regardé  comme 

animé  à la  fois  de  trois,  de  quatre, mouvements  distincts, 

dont  la  composition  fournira  toujours  le  mouvement  réel  du  so- 
lide dans  l’espace. 

Nous  allons  voir  comment  on  pourra  composer  entre  eux  les 
divers  mouvements  simultanés  d’un  solide,  dans  tous  les  cas 
possibles  ; et  pour  cela,  il  nous  suffira  de  nous  occuper  de  la 
composition  des  mouvements  élémentaires  simultanés,  puis- 
qu’en  appliquant  les  propositions  que  nous  allons  établir  aux 
mouvements  élémentaires  qui  se  produisent  pendant  les  élé- 
ments successifs  du  temps,  on  en  déduira  sans  peine  la  compo- 
sition des  mouvements  continus  simultanés  du  solide,  de  quelque 
nature  que  soient  ces  mouvements. 

§ r>l2.  Composition  des  mouvements  élémentaires  si- 
multanés d’un  solide.  — Composition  des  translalions.  — 

51  un  solide  est  animé  à la  fois  de  deux  mouvements  élémen- 
taires de  translation,  chacun  de  ses  points  décrira,  en  vertu  du 
mouvement  résultant,  la  diagonale  du  parallélogramme  construit 
sur  les  chemins  infiniment  petits  qu’il  parcourrait  en  vertu  de 
chacun  des  mouvements  composants  i:2).  Mais  tous  les  paral- 
lélogrammes construits  ainsi,  pour  les  divers  points  du  solide, 
ont  leurs  cotés  égaux  et  parallèles;  leurs  diagonales  seront  donc 
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aussi  égales  et  parallèles  : donc  le  mouvement  résultant  du  so- 
lide sera  encore  un  mouvement  de  translation.  On  voit  de  plus 
que  la  vitesse  du  solide,  dans  ce  mouvement  résultant,  est  re- 
présentée en  grandeur  et  en  direction  par  la  diagonale  du  paral- 
lélogramme construit  sur  les  droites  qui  représentent  les  vitesses  . 
des  mouvements  composants. 

Si  un  solide  est  animé  d’un  nombre  quelconque  de  mouve- 
ments élémentaires  de  translation,  son  mouvement  résultant 
sera  encore  un  mouvement  de  translation  ; et  la  vitesse  de  ce 
mouvement  résultant  se  déduira  des  vitesses  des  mouvements 
composants,  par  la  construction  du  polygone  des  vitesses  (§  43). 
Dans  le  cas  où  il  n’y  aura  que  trois  mouvements  composants, 
et  où  les  vitesses  de  ces  trois  mouvements  ne  seront  pas  paral  - 
lèles à un  même  plan,  la  construction  du  polygone  des  vitesses 
pourra  être  remplacée  par  celle  du  parallélipipède  des  vi- 
tesses (§  44). 

§ 53.  Composition  d'une  translation  et  d'une  rotation^  — 
Considérons  un  solide  animé  à la  fois  d’une  translation  et  d une 
rotation  autour  d’un  axe  perpendiculaire  à la  direction  de  la 
translation.  Soit  O,  fig,  31,  la  projection  de  l’axe  autour  duquel 
s’effectue  la  rotation  dans  le  sens 
indiqué  par  la  flèche  a;  et  AB  la 
direction  de  la  translation,  dont 
le  sens  est  indiqué  parla  flèche &. 

Désignons  par  w la  vitesse  angu- 
laire de  la  rotation,  et  par  v la 
vitesse  de  la  translation  ; oidt  sera 
l’angle  dont  le  solide  tourne  autour  de  l’axe  O,  pendant  le  temps 
dtj  et  vdt  sera  la  quantité  dont  il  se  déplace  parallèlement  à AB, 
en  vertu  de  la  translation,  pendant  le  même  temps.  Abaissons 
du  point  O une  perpendiculaire  sur  AB,  et  prenons  sur  cette 
perpendiculaire  un  point  M tel  que  l’on  ait 

f=JjxOM. 

Le  point  M s’abaisse  au-dessous  de  OM,  et  perpendiculairement 
à cette  ligne,  d’une  quantité  M X OM,  pendant  le  temps  tdy 
en  vertu-  de  là  rotation  autour  de  l’axe  O ; il  s’élève  en  même 


a 
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temps,  suivant  la  même  direction  d’une  quantité  vdt,  en  vertu 
de  la  translation  : ces  deux  quantités  étant  égales,  d’après  la 
manière  dont  le  point  M a été  choisi,  il  en  résulte  que  ce  point  M 
reste  immobile.  On  conclut  immédiatement  de  là  que  le  mouve- 
ment résultant  du  solide  est  une  rotation,  autour  d’un  axe  mené 
par  le  point  M,  parallèlement  à l’axe  0 de  la  rotation  compo- 
sante. Pour  trouver  la  vitesse  angulaire  avec  laquelle  s’effectue 
cette  rotation  résultante,  nous  observerons  que  le  point  O se  dé- 
place pendant  le  temps  rft,  d’une  quantité  rrft,  en  vertu  de  la 
translation,  et  qu’il  ne  se  déplace  pas  du  tout  en  vertu  de  la 
rotation  composante;  son  déplacement  total  est  vdt,  et  si 
nous  le  regardons  comme  dû  à la  rotation  résultante,  il  nous 
suffira  de  le  diviser  par  OM,  pour  avoir  l’angle  décrit  pendant 
le  temps  dt  en  vertu  de  cette  rotation  : le  quotient 

vdt 

ÜM 

étant  égal  à wrft,  d’après  la  relation  qui  nous  a servi  à déter- 
miner OM,  il  s’ensuit  que  la  vitesse  angulaire,  dans  la  rotation 
résultante,  est  égale  à &>.  Le  sens  de  cette  rotation  résultante 
est  d’ailleurs  indiqué  par  la  flèche  c,  c’est-à-dire  qu’il  est  le 
même  que  celui  de  la  rotation  composante. 

Dans  le  cas  ou  l’on  aura  un  solide  animé  à la  fois  d’une  trans- 
lation et  d’une  rotation  autour  d’un  axe  non  perpendiculaire  à 
la  direction  de  la  translation,  on  décomposera  la  translation  en 
deux  composantes  (§§  52  et  45),  dont  l’une  soit  parallèle  à l’axe 
de  la  rotation,  et  dont  l’autre  lui  soit  perpendiculaire.  On  com- 
posera la  seconde  de  ces  translations  composantes  avec  la  rota- 
tion, ce  qui  donnera  une  rotation  égale  autour  d’un  axe  parallèle 
au  premier.  Il  restera  alors  une  rotation,  et  une  translation  di- 
rigée suivant  l’axe  de  celte  rotation,  dont  la  coexistence  équi- 
vaut à un  mouvement  hélicoïdal,  tel  que  le  mouvement  d’une 
vis  qui  pénètre  dans  son  écrou  (§  3,1)* 

Le  mouvement  hélicoïdal  élémentaire  d’un  solide  pouvant  être 
regardé  comme  résultant  de  la  composition  d’une  rotation  autour 
de  l’axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement  du  solide,  et 
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d’une  translation  le  long  de  cet  axe,  il  est  facile  d’en  conclure 
l’expression  de  la  vitesse  d’un  point  quelconque  du  solide  mo- 
bile. Si  l’on  désigne  par  v la  vitesse  de  la  translation,  par  w la 
vitesse  angulaire  de  la  rotation,  et  par  r la  distance  du  point 
que  l’on  considère  à l’axe  instantané  de  rotation  et  de  glissement, 
on  aura 

V et  «r 

pour  les  deux  composantes  de  la  vitesse  du  point;  et  comme 
ces  deux  composantes  sont  dirigées  à angle  droit  l’une  sur  l’autre, 
la  vitesse  résultante  a pour  valeur 

On  voit  par  là  que  la  vitesse  d’un  point  du  solide  mobile  est 
d’autant  plus  grande  que  ce  point  est  plus  éloigné  de  l’axe  in- 
stantané de  rotation  et  de  glissement,  et  que  cet  axe  est  le  lieu 
des  points  du  solide  dont  la  vitesse  est  minimum. 

§ 54.  Composition  des  rota-  22. 

lions  autour  d'axes  parallèles.  — «•  / » 

Supposons  qu’un  solide  soit  animé 

à la  fois  de  deux  rotations  autour  ©7  w 0 

de  deux  axes  parallèles  projetés  en  0,  0',  fig.  32,  dans  le  sens 
des  flèches  a,  a',  et  avec  des  vitesses  angulaires  w,  &>'.  Prenons, 
sur  la  ligne  00',  un  point  M tel  que  l’on  ait 

w X OM  = w'  X O'M. 

En  vertu  de  la  rotation  u>dt  autour  de  l’axe  0,  le  point  M 
s’abaisse  au  - dessous  de  00'  d’une  quantité  o>dl  X OM  ; en 
vertu  de  la  rotation  ta'dt  autour  de  l’axe  0',  ce  point  M s’élève 
au-dessus  de  00'  d’une  quantité  w'df  X O'M  : ces  deux  dé- 
placements simultanés  étant  égaux  et  directement  opposés,  il 
s’ensuit  que  le  point  M reste  immobile.  Donc  le  mouvement  ré- 
sultant est  une  rotation  autour  d’un  axe  qui  passe  par  le  point  M, 
et  qui  est  parallèle  aux  axes  des  rotations  composantes.  Cet 
axe  de  la  rotation  résultante,  situé  dans  le  plan  des  axes  des 
rotations  composantes,  et  entre  ces  deux  axes,  divise  la  dis- 
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tAiice  00'  qui  les  • sépare  en  deux  parties  0M,0M',  inversement 
proportionnelles  aux  vitesses  angulaires  &),  &>'.  Le  déplacement 
total  00 1 du  point  0 est  dû  uniquement  à la  rotation  m(U  au- 
tour de  l’axe  0',  et  est  égal  à co'dt  X 00'  ; si  l’on  regarde  ce 
déplacement  total  comme  dû  à la  rotation  résultante  autour  de 
l’axe  M,  l’angle  décrit  pendant  le  temps  dt,  dans  cette  rotation  ré- 
sultante, sera 

OOi  _ co'rf/xOO' 

OM  “ OM 

En  observant  que  00'  = OM  -|-  O'M,  et  tenant  compte  de  la 
relation  qui  a servi  à définir  le  point  M,  on  trouvera  que  cet 
angle  décrit  pendant  le  temps  dl,  dans  la  rotation  résultante, 
est  égal  à 

donc  la  vitesse  angulaire,  dans  le  mouvement  résultant,  est 
w -)-  w',  c’est-à-dire  la  somme  des  vitesses  angulaires  dans  les 
mouvements  composants.  La  rotation  résultante,  autour  de  l’axe 
M,  s’effectue  d’ailleurs  dans  le  sens  de  la  flèche  à,  c’est-à-dire 
dans  le  même  sens  que  chacune  des  rotations  composantes. 

En  raisonnant  absolument  de  la  même  manière,  dans  le  cas 
oû  un  solide  serait  animé  de  deux  rotations  de  sens  contraires, 
autour  d’axes  parallèles,  avec  des  vitesses  angulaires  w,  &/,  et 
supposant  w > &>',  on  arrive  au  résultat  suivant.  Le  mouvement 
résultant  est  une  rotation  autour  d’un  axe  parallèle  aux  axes  des 
rotations  composantes,  situé  dans  le  plan  de  ces  . deux  axes,  en 
dehors  de  la  portion  du  plan  qu’ils  comprennent  entre  eux, 
et  du  côté  de  l’axe  correspondant  à la  plus  grande  vitesse 
angulaire  w;  les  distances  de  cet  axe  de  la  rotation  résultante 
aux  axes  des  rotations  composantes,  sont  inversement  propor-. 
tionnelles  aux  vitesses  angulaires  correspondantes  w,  ««';  la  ro- 
tation résultante  a lieu  dans  le  sens  de  la  rotation  composante 
dont  la  vitesse  est  w,  et  la  vitesse  angulaire  de  cette  rotation  ré- 
sultante est  égale  à w &>'. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  deux  rotations  composantes 
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^autour  d’axes  parallèles,  s’effectuent  en  sens  contraire  et  avec 
des  vitesses  angulaires  égales,  il  résulte  de  ce  qui  vient  d’être 
<lit  que  le  mouvement  absolu  du  solide  est  une  rotation  autour 
<l’un  axe  situé  à l’infini,  dans  le  plan  des  axes  des  rotations  com- 
posantes, et  que  cette  rotation  s’effectue  avec  une  vitesse  angu- 
laire nulle;  c’est-ànlire  que  le  mouvement  résultant  doit  être 
une  translation  dirigée  perpendiculairement  au  plan  des  axes 
<les  rotations  composantes.  On  peut  le  reconnaître  directement 
■de  la  manière  suivante.  Soient  0,0',  fig.  33,  les  axes  des  rota- 
tions composantes,  et  w leur  Fij?.  .13. 

vitesse  angulaire  commune. 

Pendant  le  temps  dt,  un  point 
<juelconque  M pris  entre  les 
<ieux  axes,  et  dans  leur  plan,  s’élève  une  quantité  o>dt  X OM, 
perpendiculairement  à ce  plan,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de 
l’axe  0;  il  s’élève,  suivant  la  même  direction,  d’une  quantité 
fùdt  X O'M,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  l’axe  0'  : son  dé- 
placement total  est  donc  oidt  X (MO  + O'M),  ou  ce  qui  est  la 
même  chose  Mdt  -|-  00',  c’est-à-dire  qu’il  est  indépendant  de  la 
position  du  point  M sur  le  plan  des  deux  axes,  0,0',  et  entre  ces 
deux  axes.  De  môme  un  point  'quelconque  M',  pris  sur  le  plan 
des  axes  0,0'  en  dehors  de  ces  axes,  s’élève  de  Mdt  X OM', 
pendant  le  temps  dt,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  l’axe  0 ; 
il  s’abaisse  en  même  temps  de  ^dt  x O'M',  en  vertu  de  la 
rotation  autour  de  l’axe  0'  : son  déplacement  total  est  donc 
ladt  X OM'  — o)dt  X O'M',  ou  encore  oidt  x 00',  comme  pour 
le  point  M.  Il  suit  de  là  que  l’existence  simultanée  de  deux  rota- 
tions égales  et  de  sens  contraires,  autour  d’axes  parallèles,  ce 
qui  constitue,  suivant  l’expression  admise,  un  couple  de  rotations^ 
équivaut  à une  translation  dirigée  perpendiculairement  au  plan 
des  axes  des  deux  rotations,  ou  au  plan  du  couple;  et  que  la  vi- 
tesse de  cette  translation  s’obtient  en  multipliant  la  vitesse  angu- 
laire commune  des  deux  rotations,  par  la  distance  des  axes  autour 
desquels  ces  rotations  s’effectuent  (w  X 00'). 

- Si  un  solide  est  animé  à la  fois  d’un  nombre’  quelconque  de  ro- 
tations de  même  sens  autour  d’axes  parallèles,  on  trouvera  faci- 
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lemcnt  son  mouvement  résultant,  en  composant  d’abord  deux  de 
ces  rotations  en  une  seule,  comme  nous  l’avons  dit  au  com- 
mencement de  ce  paragraphe;  composant  ensuite  la  rotation 
résultante  ainsi  obtenue  avec  une  troisième  des  rotations  dont  il 
s’agit;  puis  cette  seconde  rotation  résultante  avec  une  quatrième 
des  rotations  données,  et  ainsi  de  suite.  Le  mouvement  résultant 
définitif  sera  donc  une  rotation,  de  même  sens  que  ,Ics  rotations 
composantes  données,  autour  d’un  axe  parallèle  aux  axes  de  ces 
rotations  composantes  ; et  la  vitesse  angulaire  résultante  sera  la 
somme  des  vitesses  angulaires  composantes.  Dans  le  cas  où  un 
solide  sera  animé  à la  fois  d’un  nombre  quelconque  de  rota- 
tions autour  d’axes  parallèles,  les  unes  dans  un  sens,  les  autres 
dans  un  sens  opposé,  on  trouvera  le  mouvement  résultant  de 
la  manière  suivante  : on  composera  d’abord  en  une  seule  toutes 
les  rotntions  qui  ont  lieu  dans  un  sens,  puis  on  en  fera  autant 
des  autres  rotations  qui  ont  lieu  en  sens  contraire  ; enfin,  on 
composera  entre  elles  les  deux  rotations  résultantes  partielles 
ainsi  obtenues,  ce  qui  donnera,  pour  le  mouvement  résultant  du 
solide,  une  translation  ou  une  rotation,  suivant  que  les  vitesses 
angulaires  de  ces  deux  rotations  résultantes  partielles  seront  éga- 

) 

§ 55.  Composition  des  rotations  au- 
tour  d*axes  concourants.  — Considérons 
un  solide  animé  de  deux  rotations  élé- 
mentaires simultanées  autour  de  deux 
axes,  AB,  CD,  qui  passent  par  un  même 
point  E,  fig.  34,  et  représentons  par  w,w’, 
les  vitesses  angulaires  correspondant  à 
chacune  d’elles.  Le  point  E ne  se  dépla- 
çant en  vertu  d’aucune  de  ces  deux  rota- 
tions, il  est  clair  que  le  mouvement  ré- 
sultant sera  une  rotation  autour  d’un  axe 
passant  par  le  point  E (§  27).  Pour  trou- 
ver cet  axe,  imaginons  que  nous  portions 
sur  les  directions  AB,  CD,  et,  à partir  de  leur  point  de  rencon- 
tre E,  des  longueurs  EF,  EG,  proportionnelles  aux  vitesses  angu- 
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laires  «,  &>'  ; supposons  en  outre  que  ces  longueurs  soient  portées 
dans  un  sens  tel,  qu’en  mettant  son  œil  au  point  E,  et  regar- 
dant, soit  dans  la  direction  EF,  soit  dans  la  direction  EG,  on  voie 
la  rotation  correspondante  s’effectuer  dans  le  sens  dans  lequel 
nous  voyons  habituellement  tourner  les  aiguilles  sur  le  cadran 
d’une  horloge  ou  d’une  montre.  Cela  fait,  construisons  un  paral- 
lélogramme EFGH,  sur  les  deux  lignes  EF,  EG  ; nous  allons  voir 
que  la  diagonale  EH  de  ce  parallélogramme  est  précisément  l’axe 
de  la  rotation  résultante. 

En  effet,  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  AB,  et  pendant 
le  temps  dtjle  point  H s’élève  au-dessus  du  plan  BED,  d’une 
quantité  b>dt  X HP  ; en  vertu  de  la  rotation  autour  de  CD  et  dans 
le  même  temps,  ce  point  H s’abaisse  au-dessous  du  plan  BED 
d’une  quantité  udl  X HQ.  Or,  les  deux  triangles  HFP,  GHQ  étant 
semblables,  il  s’ensuit  qu’on  a 

HP_HF_^_6/ 

HQ  “ HG  “ EF  “ ü)  ’ 

on  en  déduit 

<oxIIP=«'xHQ; 

donc  les  déplacements  simultanés  x HP,  ^dt  x HQ,  du 
point  H,  dus  aux  deux  rotations  composantes,  sont  égaux  entre 
eux,  et  comme  ils  sont  tous  deux  dirigés  perpendiculairement 
au  plan  BED  et  en  sens  contraire  l’un  de  l’autre,  il  en  résulte  que 
le  point  H reste  immobile.  La  ligne  EH  est  donc  bien  l’axe  autour 
duquel  s’effectue  la  rotation  élémentaire  qui  constitue  le  mou- 
vement résultant  du  solide. 

Reste  à trouver  la  grandeur  de  la  vitesse  angulaire  dans  ce 
mouvement  résultant.  Pour  y arriver,  observons  que  le  point  G se 
déplace  d’une  quantité  (odt  X GR,  en  vertu  de  la  rotation  autour 
de  ÂB,et  qu’il  ne  se  déplace  pas  en  vertu  de  la  rotation  autour  de 
CD  : son  déplacement  total  est  donc  oidt  x GR.  D’un  autre  côté, 
si  l’on  regarde  ce  déplacement  total  du  point  G comme  dû  à la  ro- 
tation résultante,  on  trouve  qu’il  a pour  valeur  adt  X GS  ; on  doit 
donc  avoir 

*ùdt  X GR  = adt  x GS, 


Digitized  by  Google 


58 

d’où  Ton  tire 

Or  les  deux  triangles  EFH,  EGH  sont  égaux;  les  produits  EFx  GR 
et  EH  X GS,  qui  représentent  les  doubles  de  leurs  surfaces,  sont 
donc  aussi  égaux;  on  en  déduit 

GR_EH 
GS  “EF’ 

et  par  conséquent  on  a 

EF* 

Il  résulte  de  là  que,  si  les  vitesses  angulaires  composantes  w et 
sont  représentées  par  les  longueurs  EF,  EG,  auxquelles  elles  sont 
proportionnelles,  la  vitesse  angulaire  résultante  u sera  représen- 
tée par  la  longueur  EH.  Quant  au  sens  de  la  rotation  résultante, 
il  est  aisé  de  voir  qu’il  est  bien  tel,  que,  si  l’on  mettait  son  œil  au 
point  E,  et  qu’on  regardât  dans  la  direction  EH,  on  verrait  le  solide 
tourner  dans  le  sens  où  nous  voyons  tourner  les  aiguilles  d’une 
horloge. 

D’après  cela,  les  lignes  EF,  EG  étant  prises  de  manière  à re- 
présenter les  directions  des  axes  des  rotations  composantes,  ainsf 
que  la  grandeur  et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  autour  de  cha- 
cun de  ces  axes,  la  diagonale  EH  du  parallélogramme  construit 
sur  les  deux  lignes  EF,  EG,  représente  de  même  la  direction  de 
l’axe  de  la  rotation  résultante,  ainsi  que  la  grandeur  et  le  sens 
de  la  vitesse  angulaire  correspondante.  Cette  proposition  consti- 
tue ce  qu’on  nomme  le  parallélogramme  des  rotations. 

La  construction  que  nous  venons  de  démontrer,  et  qui  sert  à 
composer  entre  elles  deux  rotations  élémentaires  simultanées  d’un 
solide  autour  de  deux  axes  qui  passent  par  un  môme  point,  est 
entièrement  analogue  à la  construction  à l’aide  de  laquelle  on 
compose  deux  vitesses  simultanées  d’un  même  point  (§  42). 
Nous  pouvons  en  conclure  de  suite  que,  quand  on  aura  à compo- 
ser entre  elles  un  nombre  quelconque  de  rotations  élémentaires 
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simultanées  d’un  solide  autour  d’axes  dont  les  directions  con- 
courent toutes  en  un  même  point,  on  y arrivera  en  opérant  de 
même  que  quand  il  s’agit  de  trouver  la  résultante  d’un  nombre 
quelconque  de  vitesses  simultanées  d’un  point.  On  représentera 
la  grandeur  et  le  sens  de  la  vitesse  angulaire  relative  à chacune 
des  rotations  composantes  au  moyen  d’une  certaine  longueur, 
portée,  comme  nous  l’avons  dit,  sur  l’axe  autour  duquel  s’effec- 
tue cette  rotation  ; on  traitera  les  diverses  lignes  ainsi  obtenues 
comme  si  elles  étaient  les  vitesses  simultanées  d’un  point,  et,  à 
l’aide  du  polygone  des  vitesses  (§  43),  on  trouvera  leur  résultante  : 
la  ligne  ainsi  obtenue  fera  connaître  la  direction  de  l’axe  de  la 
rotation  résultante  cherchée,  et  aussi  la  grandeur  et  le  sens  de 
la  vitesse  angulaire  de  cette  rotation  résultante.  Cette  construc- 
tion, qui  a pour  objet  de  trouver  la  rotation  résultante  d’un  solide 
animé  à la  fois  d’un  nombre  quelconque  de  rotations  compo- 
santes autour  d’axes  concourants,  se  nomme  polygone  des  rota- 
tions. 

Dans  le  cas  où  les  rotations  composantes  sont  au  nombre  de 
(rois,  et  où  les  axes  de  ces  rotations  ne  sont  pas  dans  un  même 
plan,  on  peut  remplacer  le  polygone  des  rotations  par  une  con- 
struction analogue  au  parallélipipède  des  vitesses  (§  44)  : on  dé- 
signe cette  construction  spéciale  sous  le  nom  de  parallélipipède 
des  rotations. 

§ 56.  Composition  de  deux  ro- 
tations autour  d’axes  non  situés 
dans  un  même  plan.  — Soient 
AB,  CD,  fig.  35,  les  axes  des  deux 
rotations  élémentaires  simultanées 
d’un  solide.  Nous  supposons  que 
ces  axes  ne  sont  pas  situés  dans  un 
même  plan.  Par  un  point  E,  pris 
sur  AB,  menons  C'D'  parallèle  à 
CD.  Nous  pouvons  regarder  la  ro- 
tation autour  de  CD  comme  résul- 
tant de  la  composition  d’une  rota- 
tion égale  et  de  même  sens  autour  de  C'D’,  et  d’une  Iransla- 
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tion  dirigée  perpendiculairement  au  plan  CDC'D'  (§  53).  Cette 
translation,  de  même  grandeur  et  de  môme  sens  que  le  déplace- 
ment élémentaire  du  point  E dû  à la  rotation  autour  de  CD, 
s’effectue  suivant  EF,  avec  une  vitesse  égale  au  produit  de  la 
vitesse  angulaire  autour  de  CD  par  la  distance  des  parallèles 
CD,  C'D'.  Si  nous  substituons  à la  rotation  autour  de  CD,  les  deux 
mouvements  simultanés  dont  nous  venons  de  parler,  c’est-à-dire 
la  rotation  autour  de  C'D'  et  la  translation  suivant  EF,  nous  au- 
rons à composer  entre  eux  trois  mouvements  élémentaires,  savoir  : 
la  rotation  autour  de  AB,  la  rotation  autour  de  C'D'  et  la  transla- 
tion suivant  EF. 

Cette  composition  s’effectuera  de  la  manière  suivante  : on 
composera  d’abord  les  deux  rotations  autour  de  AB  et  de  C'D', 
à l’aide  du  parallélogramme  des  rotations  (§  55)  ; puis  on  com- 
posera la  rotation  résultante  ainsi  obtenue  avec  la  translation 
suivant  EF  (§  53),  ce  qui  donnera  nécessairement  un  mouve- 
ment hélicoïdal,  puisque  EF,  perpendiculaire  au  plan  CDC'D',  ne 
peut  pas  être  perpendiculaire  à l’axe  de  la  rotation  résultante  qui 
est  situé  dans  le  plan  AEC'. 

§ 57.  Composition  des  mouvements  quelconques.  — Tout 
mouvement  élémentaire  d’un  solide  équivaut  à la  coexistence 
d’une  rotation  autour  d’un  axe  et  d’une  translation  le  long  de 
cet  axe.  La  composition  de  deux  mouvements  élémentaires  quel- 
conques d’un  solide  revient  donc  à la  composition  de  quatre 
mouvements  simultanés,  dont  deux  sont  des  mouvements  de 
translation,  et  les  deux  autres  des  mouvements  de  rotation.  Si 
l’on  compose  d’abord  les  deux  rotations  entre  elles,  on  trouvera 
en  général  pour  résultat,  une  rotation  unique  et  une  translation 
(§  56)  ; si  l’on  compose  ensuite  les  deux  translations  entre  elles 
et  avec  celle  qui  peut  résulter  de  la  composition  des  deux  rota- 
tions, on  obtiendra  une  translation  unique  : les  mouvements 
élémentaires  donnés  seront  donc  remplacés  par  une  rotation  et 
une  translation,  ce  qui  donnera  en  général  un  mouvement  héli- 
coïdal (§  53). 

Si  un  solide  est  animé  à la  fois  de  plus  de  deux  mouvements 
élémentaires  quelconques,  on  trouvera  le  mouvement  résultant 
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du  solide  de  la  manière  suivante  : On  composera  entre  eux  deux 
des  mouvements  donnés,  et  l’on  obtiendra  ainsi  un  mouvement 
résultant  partiel  de  même  nature  que  chacun  des  mouvements 
composants,  d’après  ce  que  nous  venons  de  dire  ; on  composera 
ensuite  ce  mouvement  résultant  partiel  avec  un  troisième  des 
mouvements  composants;  puis  le  second  mouvement  résultant 
partiel  qui  en  proviendra,  avec  un  quatrième  des  mouvements 
composants;  et  ainsi  de  suite.  Le  résultat  définitif  sera  en  général 
un  mouvement  hélicoïdal,  ce  qui  devait  être  nécessairement, 
puisque  le  mouvement  hélicoïdal  est  le  mouvement  élémentaire 
le  plus  général  dont  un  solide  puisse  être  animé. 

§ 58.  Décomposition  tVun  mouvement  élémentaire  quelconque 
(Vun  solide^  en  trois  translations  parallèles  à trois  axes  rectan- 
qulaires^  et  en  trois  rotations  autour  de  ces  axes,  — Supposons 
qu’un  solide  mobile  soit  rapporté  à trois  axes  coordonnés 
rectangulaires  OX,  OY,  OZ,  et  considérons  un  point  faisant 
partie  du  solide , ou  lié  invariablement  à lui , qui  coïncide 
avec  l’origine  O au  commencement  du  mouvement  élémen- 
taire dont  nous  nous  occupons.  Nous  pouvons  décomposer  ce 
mouvement  élémentaire  du  solide,  en  une  translation  égale  et 
parallèle  au  mouvement  du  point  dont  nous  venons  de  parler, 
et  une  rotation  autour  d’un  axe  passant  par  ce  point  (§  31).  La 
translation  peut  toujours  se  décomposer  en  trois  translations  di- 
rigées respectivement  suivant  les  axes  OX,  OY,  OZ  (§§  52  et 
15);  la  rotation  s’effectuant  autour  d’un  axe  qui  passe  par  le 
point  O,  peut  également  se  décomposer  en  trois  rotations  autour 
(les  mêmes  axes  (§§  55  et  45).  Donc  tout  mouvement  élémen- 
taire d’un  solide  peut  se  décomposer  en  trois  translations  paral- 
lèles à trois  axes  rectangulaires  pris  à volonté  et  en  trois  rotations 
autour  de  ces  axes. 

§ 50.  Théorie  des  mouvements  relatifs.  — Mouvement  re- 
latif d'un  point,  par  rapport  à un  système  d'axes  animé  d'un 
mouvement  de  translation  dans  l'espace.  — Un  point  mobile  dé- 
crit dans  l’espace  la  trajectoire  MM'M",  fig.  36  et  se  trouve  en  M 
à la  fin  du  temps  t,  en  M'  à la  fin  du  temps  t\  en  M"  à la  fin  du 
temps  t",  etc.  On  rapporte  ce  point  à un  système  d’axes  A|,  A/;, 
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A^,  qui  se  déplacent  en  restant  parallèles  aux  axes  fixes  OX, 
OY,  OZ,  et  on  se  propose  de  trouver  le  mouvement  relatif  qui  en 
résulte,  c’est-à-dire,  le  mouvement  apparent  du  point  mobile, 
pour  un  observateur  qui  participerait  au  mouvement  des  axes 
mobiles  Aç,  A>j,  Aç. 

Soit  A A' A"  la  trajectoire  de  l’origine  mobile,  qui  se  trouve 
en  A à la  fin  du  temps  en  A'  à la  fin  du  temps  f , en  X"  à la 
fin  du  temps  T,  etc.  A la  fin  du  temps  t,  l’observateur,  que  nous 
supposerons  placé  à l’origine  des  axes  mobiles,  voit  le  point 

mobile  suivant  la  di- 
rection AM.  A la  fin 
du  temps  il  le  voit 
suivant  A'M' . Me- 
nons A'N  égale  et 
parallèle  à AM  ; il 
faudrait  que  le  point 
mobile  se  trouvât  en 
N à la  fin  du  temps 
î t\  pour  que  l’obser- 
vateur crût  qu’il  ne 
s’est  piis  déplacé 
pendant  le  temps 
t'  — t.  Au  lieu  de 
cela,  le  point  mobile  est  en  M'  à la  fin  du  temps  /'  : il  doit  donc 
sembler  être  allé  de  N en  M'  pendant  ce  temps  /'  — t.  Mais  l’ob- 
servateur, qui  SC  croit  immobile,  rapporte  au  point  A ce  que 
nous  venons  de  trouver  pour  le  point  A'  ; en  sorte  que,  si  par  ce 
point  A nous  menons  une  droite  Am'  égale  et  parallèle  à A'M', 
c’est  le  chemin  Mm',  égal  et  parallèle  à NM',  qui  lui  semble  avoir 
été  parcouru  par  le  point  mobile.  De  même,  si  l’on  mène  par  le 
point  A une  droite  Am"  égale  et  parallèle  à A"M",  on  obtient  la 
position  m"  où  le  point  mobile  semble  être  venu  se  placer  à la  fin 
du  temps  t",  et  ainsi  de  suite.  La  ligne  Mwi'm"  est  la  trajectoire  du 
mouvement  relatif. 

Si  f — t est  infiniment  petit,  MM',  M?w',  MN,  sont  les  dépla- 
cements élémentaires  simultanés,  dans  le  mouvement  absolu  du 
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point  mobile,  dans  son  mouvement  relatif,  et  dans  le  mouve- 
ment de  l’origine  des  axes  mobiles  ; le  premier  est  la  diagonale 
du  parallélogramme  construit  sur  les  deux  autres.  En  divisant 
ces  déplacements  par  t'  — on  a les  vitesses  correspondantes 
dans  ces  trois  mouvements,  vitesses  qui  sont  dirigées  suivant  les 
lignes  MM',  Mm',  MN  : donc  la  vitesse  absolue  du  point  mo- 
bile est  la  résultante  de  sa  vitesse  relative  et  de  la  vitesse  de 
l’origine  des  axes  mobiles.  Soient  MT,  MS,  MR,  fig,  37,  ces 
trois  vitesses,  si  l’on  prolonge  MR, 
au  delà  du  point  M,  d’une  quan- 
tité MR'  égale  à MR,  MS  sera  la 
diagonale  du  parallélogramme 
MR'ST  : donc  la  vitesse  relative 
MS  est  la  résultante  do  la  vitesse 
absolue  MT  et  d’une  vitesse  MR'  égale  et  contraire  à la  vitesse 
MR  de  l’origine  des  axes  mobiles. 

Concevons  que  les  coordonnées  .r,  y,  j du  point  mobile,  rap- 
portées aux  axes  fixes  OX,  OY,  OZ,  fig,  30,  soient  données  en 
fonction  du  temps  t par  les  relations  suivantes  : 

Concevons  en  outre  que  les  coordonnées  .r,,  y,,  de  l’origine 
des  axes  mobiles  soient  également  données  en  fonction  du 
temps  t par  les  relations  : 

=/",(/),  y,  = Q,  =:  (/),  Ci=Vi(/). 

Les  coordonnées  Ç,  >?,  ç du  point  mobile,  rapportées  aux  axes  mo- 
biles A',  Av?,  Aç,  seront  liées  au  temps  t par  les  relations  : 

^ = A0-A(0,  ^ = 9(n-9i(0,  ^ = HO -'l'AO- 

Ce  sont  les  équations  du  mouremeul  relatif. 

Considérons  spécialement  le  cas  où  le  point  dont  on  cherche 
le  mouvement  relatif  est  en  repos  absolu.  Ses  coordonnées, 
rapportées  aux  axes  fixes  OX,  OY,  OZ,  auront  alors  les  valeurs 
constantes  : 

œ = a,  ij  = b,  z = c; 
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et  par  suite  les  équations  de  son  mouvement  relatif  deviendront  : 

— Yî  = ^ — 9i(0,  i;z=c— 


Menons  par  le  point  M dont  il  s’agit  trois  axes  MX',  MY',  MZ', 
parallèles  à OX,  OY,  OZ,  fig.  38,  mais  de  sens  contraires.  Les 
coordonnées  x\  y' y z'  de  A,  rapportées  à ces  axes,  seront  évidem- 
ment fournies  par  les  formules 

x'  — a — fy{t),  y=b^Oi{t),  2'  = c — <;/,(/). 


Donc  les  coordonnées  de  l’origine  mobile  A,  par  rapport  aux 

axes  fixes  MX' 
MY',  MZ',  sont 
constamment  éga- 
les aux  coordon- 
nées de  M rappor- 
tées aux  axes  mo- 
biles A;,  Avj,  Aç. 
On  en  conclut  né- 
cessairement que 
la  trajectoire  rela- 
tive ou  apparente 
du  point  M,  par 
rapport  à ces  axes 
mobiles,  est  sy- 
métrique de  la  trajectoire  réelle  du  point  A.  Ces  trajectoires 
sont  symétriques  l’une  de  l’autre,  et  non  égales,  parce  que  les 
(•coordonnées  x\  y\  z'  du  point  A se  comptent  en  sens  contraire 
des  coordonnées  relatives  ?,  vj,  ’ç  du  point  M;  elles  seraient 
(’îgales,  si  les  coordonnées  x',  ?/',  z' y tout  en  ayant  respective- 
ment les  mêmes  valeurs  que  Ç,  vj,  ç,  se  comptaient  suivant  les 
axes  MX%  MY",  MZ". 

Dans  le  cas  particulier  où,  le  point  M étant  en  repos  absolu, 
le  point  A décrit  une  trajectoire  plane,  la  trajectoire  apparente 
ou  relative  du  point  M est  aussi  plane.  Et  comme  deux  figures 
planes  symétriques  sont  en  même  temps  égales,  on  en  conclut 
(jue,  dans  ce  cas,  la  trajectoire  apparente  du  point  M est  exacte- 
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ment  la  même  que  la  trajectoire  réelle  du  point  A : ces  deux 
trajectoires  ne  diffèrent  que  par  la  position  qu’elles  occupent. 
Nous  pouvons  citer,  comme  exemple,  le  mouvement  annuel  de 
la  terre  autour  du  soleil  ; dans  ce  mouvement,  la  terre  décrit  une 
ellipse  dont  le  soleil  occupe  un  des  foyers  : il  en  résulte  que,  pour 
un  observateur  placé  sur  la  terre,  le  soleil  semble  décrire  an- 
nuellement une  ellipse  égale  à la  précédente,  dont  un  des  foyers 
est  occupé  par  la  terre. 

§ (jO.  Mouvement  relat  if  d'  un 
point, par  rapport  à un  système 
d'axes  animé  d’un  mouvement 
de  rotation.  — Soit  AB,  fig.  39, 
l’axe  de  rotation  du  système 
d’axes  mobiles  . par  rapport 
auxquels  nous  voulons  déter- 
miner le  mouvement  relatif. 

Nous  pouvons,  si  nous  vou- 
lons, supposer  que  le  système 
d’axes  mobiles  ait  été  choisi 
de  manière  que  l’un  d’eux  ^ 
coïncide  avec  cet  axe  AB. 

Soient  M,  M',  M"  les  positions  du  point  mobile  à la  fin  des 
temps  ty  t'y  t".  Le  point  M,  considéré  comme  lié  aux  axes  mobiles, 
décrit  un  cercle  MN'N",  en  vertu  de  la  rotation  de  ces  axes  autour 
de  AB,  et  se  trouve,  par  exemple,  en  N'  à la  fin  du  temps  f,  et 
en  N"  à la  fin  du  temps  t";  P est  le  centre  de  ce  cercle.  Pour 
que  le  point  mobile  parût  être  dans  la  même  position  à la  fin  du 
temps  t'  qu’à  la  fin  du  temps  ty  pour  l’observateur  qui  se  meut 
avec  les  axes,  il  faudrait  que  ce  point  se  trouvât  en  N'  à la  fin 
du  temps  t';  mais  il  est  alors  en  M'  : donc  il  a paru  aller  de  N'  en 
M’.  L’observateur,  ne  se  croyant  pas  en  mouvement,  rapporte 
celte  trajectoire  apparente  à la  position  M qu’avait  d’abord  le 
point  mobile;  en  sorte  que,  pour  lui,  le  mobile  a semblé  aller 
de  M en  m'y  cette  ligne  Um'  étant  la  ligne  N'M'  qu’on  a fait 
tourner  autour  de  AB,  jusqu’à  ce  que  N'  vienne  en  M.  De  même, 
le  point  mobile  devrait  être  en  N"',  à la  fin  du  temps  t",  pour 
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sembler  occuper  la  même  place  qu’à  la  fin  du  temps  t;  il  est 
alors  en  M"  : il  a donc  paru  aller  de  N"  en  M",  ou  plutôt  de  M 
en  nf,  la  ligne  Mm"  n’étant . autre  que  la  ligne  N"  M"  qu’on  a 
fait  tourner  autour  de  AB,  jusqu’à  ce  que  N"  vienne  en  M. 

La  trajectoire  du  mouvement  relatif  du  point  mobile  est  donc 
Mm'm".  Il  est  clair  que,  pour  l’obtenir,  on  peut  donner  à chaque 
instant  au  point  mobile  un  mouvement  de  rotation  autour  de 
AB,  égal  et  contraire  au  mouvement  des  axes  mobiles  autour  de 
cette  ligne;  en  composant  le  mouvement  absolu  du  point  mo- 
bile avec  ce  nouveau  mouvement,  on  trouvera  son  mouvement 
relatif  ou  apparent. 

Il  résulte  de  là  que,  dans  le  cas  particulier  où  le  point  dont  on 
cherche  le  mouvement' relatif  est  en  repos  absolu  dans  l’espace, 
ce  mouvement  relatif  est  un  mouvement  de  rotation,  égal  et 
contraire  au  mouvement  de  rotation  des  axes  mobiles.  On  en 
trouve  un  exemple  dans  le  mouvement  diurne  des  astres;  ce 
mouvement  n’est  qu’une  apparence  due  à ce  que  la  terre  est 

I 

animée  d’un  mouvement  de  rotation  égal  et  contraire,  autour  de 
la  ligne  des  pôles. 

§ Gl.  Mouvement  relatif  d'un  points  par  rapport  à un  système 
d'axes  qui  se  déplace  d'une  manièix  quelconque  dans  l'espace. 
— Il  est  facile  de  généraliser  ce  qui  précède,  de  manière  à 
déterminer  le  mouvement  relatif  d’un  point  par  rapport  à un 
système  d’axes  qui  se  déplace  d’une  manière  quelconque  dans 
l’espace. 

Imaginons  que  l’on  donne  à l’ensemble  du  point  mobile  et  des 
axes  mobiles  auxquels  on  le  compare,  un  mouvement  commun 
quelconque  ; le  mouvement  relatif  du  point  par  rapport  aux  axes 
ne  sera  pas  changé  par  l’existence  de  ce  mouvement  commun. 
Si  l’on  choisit  ce  mouvement  commun  de  telle  manière  qu’à 
chaque  instant  il  soit  égal  et  contraire  au  mouvement  que  possè- 
dent les  axes  à cet  instant,  ceux-ci  se  trouveront  réduits  à l’état 
de  repos;  quant  au  point  mobile,  il  sera  animé  d’un  mouvement 
résultant  de  la  composition  du  mouvement  qu’il  avait  d’abord, 
et  de  celui  qu’on  vient  en  outre  de  lui  donner  : ce  mouvement 
résultant  ne  sera  autre  chose  que  le  mouvement  relatif  cherché. 
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11  est  aisé  de  voir,  d’après  cela,  que  la  vitesse  du  point  mobile  à 
un  instant  quelconque,  dans  son  mouvement  relatif,  est  la  résul- 
tante de  sa  vitesse  absolue,  et  d’une  vitesse  égale  et  contraire  à 
celle  qu’il  aurait  s’il  était  lié  invariablement  aux  axes  mobiles,  dans 
la  position  qu’il  occupe  à cet  instant. 

§ 62.  Mouvement  relatif  de  dem  solides  qui  se  déplacent 
chacun  d'une  manière  quelconque  dans  l'espace,  — Lorsque 
•deux  solides  A,  B,  se  meuvent  d’une  manière  quelconque  dans 
l’espace,  on  trouve  le  njouvement  du  solide  A par  rapport  au 
solide  B,  ou,  ce  qui  revient  au  même,  par  rapport  à des  axes 
coordonnés  que  l’on  suppose  liés  invariablement  à ce  solide  B et 
mobiles  avec  lui,  en  opérant  comme  nous  venons  de  l’indiquer 
dans  le  paragraphe  précédent.  On  attribue  à l’ensemble  des  so- 
lides A et  B un  mouvement  commun  égal  et  contraire  au  mouve- 
ment du  solide  B.  Ce  solide  B se  trouve  ainsi  ramené  à l’état  de 
repos;  et  si  l’on  compose  le  mouvement  qu’avait  le  solide  A avec 
celui  qu’on  vient  de  lui  donner,  on  trouve  un  mouvement  résul- 
tant qui  est  précisément  le  mouvement  relatif  cherché. 

§ 03.  Théorie  do  roulement  et  du  glissement  des 

solides  les  uns  sur  les  autres.  — Nous  avonS  parlé  d’uiie 
courbe  roulant  sur  une  autre  courbe,  et  d’une  surface  roulant 
sur  une  autre  surface,  lorsque  nous  avons  cherché  à nous  faire 
une  idée  de  la  manière  dont  s’effectue  le  mouvement  continu 
d’une  figure  plane  dans  son  plan,  et  d’un  solide  dans  l’espace. 
Quoique  l’on  ait  facilement  compris  alors  en  quoi  consistait  ce 
roulement  J nous  allons  en  donner  ici  une  définition  précise,  afin 
que  l’on  voie  clairement  quelle  est  la  nature  de  ce  genre  de 
mouvement,  dans  tous  les  cas  où  il  peut  se  présenter. 

On  dit  qu’une  courbe  roule  sur  une  autre  courbe,  lorsque  la 
première  courbe  se  meut  par  rapport  à la  seconde  sans  qu’elles 
cessent  d’être  tangentes  l’une  à l’autre,  et  qu’en  outre  le  point  de 
contact  se  déplace  en  même  temps  de  quantités  égales  sur  ces 
deux  courbes.  Cette  dernière  condition  peut  d’ailleurs  être  énon- 
cée autrement,  en  disant  que  les  diverses  parties  de  la  première 
courbe  viennent  successivement  s’appliquer  sur  des  arcs  de  même 
longueur  de  la  seconde  courbe. 
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Lorsque  deux  solides  se  meuvent  l’un  par  rapport  à l’autre,  et 
que  leurs  surfaces  se  touchent  constamment  par  un  point,  le 
point  de  contact  se  déplace  en  général  sur  chacune  de  ces  sur- 
faces. Considérons  le  lieu  géométrique  des  positions  que  ce 
point  de  contact  occupe  successivement  sur  la  surface  du  pre- 
mier solide,  et  aussi  le  lieu  géométrique  des  positions  qu’il 
occupe  sur  la  surface  du  second  solide.  Si,  dans  le  mouvement 
des  deux  solides  l’un  par  rapport  à l’autre,  la  première  de  ces 
deux  courbes  roule  sur  la  seconde,  conformément  à la  définition 
que  nous  venons  de  donner  du  roulement  des  courbes,  on  dit  que 
le  premier  solide  roule  sur  le  second. 

Deux  solides  peuvent  se  toucher  à la  fois  par  plus  d’un  point. 
S’il  y a un  nombre  fini  de  points  de  contact  isolés  les  uns  des 
autres,  il  v aura  roulement  des  deux  solides  l’un  sur  l’autre 
pour  ceux  de  ces  points  de  contact  pour  lesquels  les  conditions 
qui  ont  été  indiquées  dans  le  cas  d’un  seul  point  de  contact  se- 
ront remplies. 

Dans  le  cas  où  deux  solides  se  touchent  par  un  nombre  infini 
de  points  de  contact,  formant  par  leur  ensemble  ce  qu’on  nomme 
une  ligne  de  contact,  on  dit  qu’il  y a roulement  de  l’un  sur  l’autre 
dans  toute  l’étendue  de  la  ligne  de  contact,  lorsque  les  choses 
se  passent  comme  nous  allons  l’indiquor.  Concevons  qu’on  ait 
tracé  une  courbe  quelconque  sur  la  surface  du  premier  solide, 
de  telle  manière  que  cette  courbe  rencontre  la  ligne  de  contact 
du  premier  solide  avec  le  second,  dans  les  diverses  po.sitions 
qu’elle  prend  successivement  sur  ce  premier  solide.  Concevons 
en  outre  que  l’on  ait  marqué,  sur  la  surface  du  second  solide,  la 
suite  des  points  où  celte  surface  est  touchée  successivement 
par  la  courbe  que  l’on  a tracée  sur  la  surface  du  premier;  cette 
suite  de  points  de  contact  formera  une  autre  courbe  tracée  sur 
la  surface  du  second  solide.  Si,  dans  le  mouvement  du  premier 
solide  sur  le  second,  les  deux  courbes  dont  nous  venons  de 
parler  roulent  l’une  sur  l’autre,  de  quelque  manière  que  la 
première  de  ces  courbes  ait  été  tracée  sur  le  solide  correspon- 
dant, il  y a roulement  du  premier  solide  sur  le  second,  tout  le 
long  de  leur  ligne  de  contact. 


MOUVEMENTS  COMPOSÉS.  ^ 69. 

§ 04.  La  définition  que  nous  venons  de  donner  du  roulement 
d’une  courbe  sur  une  autre,  ou  d’un  solide  sur  un  autre,  dans; 
les  divers  cas  qui  peuvent  se  présenter,  ne  suppose  en  aucune 
manière  que  l’une  des  deux  courbes,  ou  l’un  des  deux  solides,^ 
est  en  repos.  Le  roulement  est  absolu  ou  7'elatif,  suivant  que 
l’une  des  deux  courbes  ou  l’un  des  deux  solides  est  immobile, 
ou  bien  que  les  deux  courbes  ou  les  deux  solides  se  déplacent; 
en  même  temps  dans  l’espace.  Le  roulement  relatif  peut  d’ailleurs 
être  ramené  à un  roulement  absolu,  par  le  moyen  que  nous  avons» 
indiqué  pour  ramener  un  mouvement  relatif  quelconque  à un  mou-, 
veinent  absolu  (§  62). 

Lorsqu’une  courbe  mobile  roule  sur  une  courbe  immobile,, 
soit  que  ces  courbes  existent  seules,  soit  qu’elles  se  trouvent 
tracées  sur  les  surfaces  de  deux  solides  qui  roulent  l’un  sur  l’au- 
tre, il  est  clair  que  le  point  de  contact  des  deux  courbes,  consi- 
déré comme  appartenant  à la  courbe  mobile,  reste  en  repos 
pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit;  le  mouvement 
élémentaire  de  la  courbe  mobile,  ou  du  solide  auquel  elle  ap- 
partient, doit  donc  être  une  rotation  autour  d’un  axe  passant 
par  ce  point  de  contact  (§  27).  11  résulte  de  là  que,  si  un  solide, 
en  mouvement  touche  constamment  un  solide  immobile  par 
plusieurs  points,  et  s’il  y a roulement  du  premier  solide  sur  le 
second  en  chacun  de  ces  points  de  contact,  le  mouvement  élé- 
mentaire du  solide  mobile  est  à chaque  instant  une  rotation, 
autour  d’un  axe  passant  par  ses  divers  points  de  contact  avec^ 
le  solide  immobile;  et  que,  par  conséquent,  tous  ces  points 
sont  nécessairement  en  ligne  droite.  Dans  le  cas  où  le  solide  en. 
mouvement  touche  le  solide  immobile  en  une  infinité  de  points, 
formant  une  ligne,  il  ne  peut  y avoir  roulement  du  premier  solide 
sur  le  second  tout  le  long  de  leur  ligne  de  contact,  qu’autant  que 
cette  ligne  est  droite.  Pour  qu’un  solide  puisse  ainsi  rouler  d’une,' 
manière  continue,  pendant  un  temps  quelconque,  sur  un  autre 
solide  immobile,  tout  le  long  d’une  ligne  de  contact  de  leurs  sur-  ^ 
faces,  il  est  nécessaire  que  les  surfaces  de  ces  deux  solides  soient 
des  surfaces  réglées. 

Ce  résultat  auquel  nous  venons  de  parvenir,  pour  le  cas  du , 
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roulement  absolu  d’un  solide  mobile  sur  un  solide  immobile  dont 
il  touche  la  surfoce  en  plusieurs  points,  est  directement  applicable 
au  cas  d’un  roulement  relatif;  puisqu’un  pareil  roulement  peut 
être  ramené  à un  roulement  absolu  des  mêmes  solides  se  touchant 
successivement  par  les  mômes  points. 

§ 65.  Toutes  les  fois  que  deux  solides  sont  en  mouvement, 
l’un  par  rapport  à l’autre,  sans  que  leurs  surfaces  cessent  de  se 
toucher,  et  que  les  conditions  qui  caractérisent  le  roulement 
(§  03)  ne  sont  pas  remplies,  on  dit  qu’il  y a glissement  de  l’un 
des  solides  sur  l’autre.  Le  glissemeut  esl  absolu  ou  relatif,  sui- 
vant qu’un  seul  des  deux  solides  se  meut  dans  l’espace,  ou  bien 
qu’ils  sont  tous  deux  en  mouvement.  Nous  n’avons  besoin  de 
nous  occuper  que  du  glissement  absolu,  puisque  le  glissement 
relatif  peut  toujours  être  ramené  cà  être  un  glissement  absolu, 
par  l’application  de  ce  qui  a été  dit  dans  le  paragraphe  02. 

Il  peut  aiTiver  que  le  contact  de  deux  solides,  que  nous  sup- 
poserons] d’abord  n’avoir  lieu  qu’en  un  point,  reste  toujours  en 
un  même  point  de  la  surface  de  l’un  de  ces  solides,  et  qu’en 
même  temps  il  se  déplace  sur  la  surface  de  l’autre.  La  quantité 
dont  les  points  des  deux  surfaces,  qui  coïncidaient  au  commen- 
cement d’un  mouvement  élémentaire  quelconque  du  solide  mobile, 
se  trouvent  écartés  l’un  de  l’autre  à la  fin  de  ce  mouvement  élé- 
mentaire, forme  ce  qu’on  nomme  le  glissement  élémentaire;  la 
vitesse  de  celui  de  ces  deux  points  qui  appartient  au  solide  mobile, 
est  la  vitesse  de  glissement. 

En  général,  le  point  de  contact  se  déplace  à la  fois  sur  les 
surfaces  des  deux  solides.  Le  glissement  élémentaire  est  toujours 
la  quantité  dont  les  deux  points  qui  coïncidaient  se  sont  écartés 
en  vertu  d’un  mouvement  élémentaire  du  solide  mobile,  et  la 
vitesse  du  glissement  est  toujours  la  vitesse  de  celui  de  ces  deux 
points  qui  appartient  au  solide  mobile  ; ce  glissement  élémentaire, 
et  la  vitesse  de  glissement  qui  lui  correspond,  sont  toujours  dirigé.s 
dans  le  plan  tangent  commun  aux  deux  solides  mené  par  leur  point 
de  contact. 

Le  mouvement  du  solide  mobile  peut  se  décomposer  à cha- 
que instant  en  un  mouvement  de  rotation  autour  d’un  axe  pas- 
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sant  par  son  point  de  contact  avec  le  solide  immobile,  et  un 
mouvement  de  translation  : la  vitesse  de  ce  mouvement  de  trans- 
lation est  précisément  la  vitesse  de  glissement. 

Le  solide  en  mouvement  peut  toucher  le  solide  immobile  par 
plusieurs  points  isolés  et  en  nombre  fini,  ou  bien  par  une  infi- 
nité de  points  formant  une  ligne  ou  même  une  surface  de  con- 
tact. Dans  ce  cas,  on  peut  dire  pour  chacun  de  ces  points  ce  que 
nous  venons  de  dire  du  point  de  contact  unique,  dans  le  cas  où 
nous  supposions  qu’il  n’y  en  avait  qu’un.  11  y a un  glissement 
élémentaire  et  une  vitesse  de  glissement  pour  chacun  de  ces 
points  de  contact,  et  on  les  déterminera  exactement  de  la  même 
manière  que  si  les  solides  ne  se  touchaient  que  par  un  point. 

§ ()0.  Application  aux  enfçrenoges.  — Les  engrenages  sont 
des  organes  de  machines  destinés  à transmettre  le  mouvement 
de  rotation  d’un  arbre  à un  autre  arbre.  Ils  se  composent  de 
roues,  garnies  de  dents  sur  tout  leur  contour,  ou,  suivant  l’ex- 
pression admise,  de,  roues  dentées^  que  l’on  adapte  aux  arbres 
entre  lesquels  on  veut  établir  cette  communication  de  mouvement. 
Les  dents  de  la  roue  montée  sur  le  premier  arbre  pénètrent  entre 
les  dents  de  la  roue  que  porte  le  second  arbre,  ou,  en  d’autres 
termes,  les  dents  des  deux  roues  engrènent  les  unes  avec  les  au- 
tres; en  sorte  que  l’un  des  deux  arbres  ne  peut  pas  tourner  sans 
que  l’autre  tourne  en  même  temps. 

On  construit  les  dents  des  engrenages  de  telle  manière  que,  si 
le  mouvement  de  rotation  de  l’une  des  deux  roues  est  uniforme, 
le  mouvement  qui  en  résulte  pour  l’autre  roue  soit  aussi  uni- 
forme; ou  bien,  ce  qui  revient  au  môme,  de  manière  que  le  rap- 
-port  des  vitesses  angulaires  des  deux  roues  reste  constant,  quel 
que  soit  le  mouvement  de  l’une  d’elles. 

Nous  distinguerons  les  engrenages  cylindriques  qui  servent  à 
établir  la  communication  du  mouvement  de  rotation  entre  deux 
arbres  de  direction  parallèles,  et  les  engrenages  coniques  qui 
jouent  le  même  rôle  dans  le  cas  de  deux  arbres  dont  les  axes  de 
rotation  concourent  en  un  même  point. 

§ 07.  Engrenages  cylindriques.  — Soient  0,0',  fig.  -iO,  les 
projections  des  axes  de  deux  arbres  parallèles,  sur-  uii  plan 
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perpendiculaire  à leur  direction.  Désignons  par  w la  vitesse  an- 
gulaire de  l’arbre  0,  et  par  &/  celle  de  l’arbre  0';  nous  suppose- 
rons que  ces  deux  vitesses  restent  constantes  pendant  le  mouve- 
ment. Divisons  la  distance  00',  en  deux  parties  0A,0'A  telles  que 
l’on  ait 

0A_o/ 

O'A""  6>  ’ 

puis  décrivons  deux  circonférences  de  cercle,  des  points  0,0' 

comme  centres, 
avec  OA  et  O'A 
pour  rayons  : ces 
deux  circonfé- 
rences se  nom- 
ment les  circon- 
férences primi- 
tives de  l’engre- 
nage. 

L’arc  décrit 
pendantle  temps 
dl,  par  un  point 
de  la  circonfé- 
rence OA,  est 
égal  à (ùdtx  OA  ; 
l’arc  décrit  dans 

le  même  temps  par  un  point  de  la  circonférence  O'A  est  égal 
à oidt  X O'A  : donc  ces  deux  arcs  sont  égaux,  d’après  la  posi- 
tion que  le  point  A occupe  sur  la  ligne  00'.  Ainsi  l’engrenage 
doit  être  construit  de  manière  qu’il  passe  en  même  temps  des 
arcs  égaux  des  deux  circonférences  primitives  par  la  ligne  des 
centres.  On  en  conclut  facilement  que,  pendant  le  mouvement 
des  deux  roues,  les  circonférences  primitives  roulent  l’une  sur 
l’autre  (§  63). 

On  adopte  pour  surfaces  des  dents  des  roues,  des  surfaces 
cylindriques  ayant  leurs  génératrices  parallèles  aux  axes  des 
arbres;  on  n’a  donc  qu’à  déterminer  la  forme  des  bases  de  ces 
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surfaces  cylindriques,  c’est-à-dire  les  profils  des  dents.  Le  pro- 
fil des  dents  de  Tune  des  deux  roues  peut  être  pris  arbitraire- 
ment; celui  des  dents  de  l’autre  roue  s’en  déduira  par  la  con- 
dition que,  le  mouvement  se  transmettant  par  l’intermédiaire  de 
ces  dents,  les  circonférences  primitives  de  l’engrenage  roulent 
l’une  sur  l’autre. 

Soit  AB  le  profil  d’une  dent  de  la  roue  O'.  Si  l’on  fait  tourner 
les  deux  roues  indépendamment  l’une  de  l’autre,  en  leur  don- 
nant les  vitesses  angulaires  w,w',  le  profil  de  la  dent  correspon- 
dante de  la  roue  O devra  rester  constamment  tangent  à la  courbe 
AB,  tant  que  ces  deux  dents  se  trouveront  dans  des  conditions 
convenables  pour  être  en  prise  l’une  avec  l’autre,  eu  égard  à 
leur  longueur.  Il  en  sera  encore  de  même  si,  outre  les  mouve- 
ments de  rotation  isolés  dont  nous  venons  de  parler,  on  donne  à 
l’ensemble  des  deux  roues  un  mouvement  commun  de  rotation 
égal  et  contraire  au  mouvement  de  la  roue  O,  afin  de  réduire 
celte  roue  O à l’état  de  repos,  et  de  donner  à la  roue  O'  un  mouve- 
ment absolu  qui  soit  précisément  le  mouvement  relatif  qu’elle 
avait  par  rapport  à la  roue  O (§  0:2).  Le  mouvement  que  prendra 
ainsi  la  roue  O'  sera  évidemment  un  roulement  de  la  circonfé- 
rence primitive  O'A,  sur  la  circonférence  OA  supposée  immo- 
bile. Donc  le  profil  ADM,  que  l’on  doit  donner  à la  dent  de  la 
roue  O,  est  Venveloppe  des  positions  successives  que  prend  la 
courbe  AB,  lorsqu’elle  est  entraînée  par  le  cercle  O'A,  roulant  sur 
le  cercle  OA. 

Le  cercle  O'A,  roulant,  comme  nous  venons  de  le  dire,  sur  le 
cercle  OA  qui  reste  immobile,  et  étant  venu  dans  une  position 
quelconque  0',Aj  de  manière  à loucher  le  cercle  OA  en  G,  on 
obtient  le  point  où  la  position  correspondante  A, B,  de  la  courbe 
AB  touche  son  enveloppe,  eu  abaissant  du  point  G la  normale 
GD  sur  A, B,.  Gar  le  cercle  mobile,  en  continuant  à rouler, 
tourne  d’abord  d’une  quantité  infiniment  petite  autour  du  centre 
instantané  G.  Soit  DGD'  l’angle  dont  il  tourne  ainsi  : l’arc  DD', 
de  la  courbe  A, B,  peut  être  regardé  comme  un  arc  de  cercle 
décrit  du  point  G comme  centre,  avec  GD  pour  rayon.  Après  la 
rotation  infiniment  petite  dont  nous  parlons,  le  point  D'  de  la 
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courbe  A, B,  sera  donc  venu  en  D;  et  par  suite,  le  point  D estsitué 
à la  fois  sur  la  courbe  AjB,  et  sur  la  position  infiniment  voisine 
qu’elle  va  prendre  en  tournant  autour  du  point  C : donc  enfin  le 
point  D appartient  à l’enveloppe,  qui  est  le  lieu  géométrique  des 
intersections  successives  de  la  courbe  mobile  AB. 

Le  profil  des  dents  de  la  roue  O étant  déduit,  comme  nous  ve- 
nons de  le  dire,  du  profil  adopté  arbitrairement  pour  les  dents 

de  la  roue  O',  considérons  ces 
deux  roues  dans  une  position  telle 
que  les  deux  profils  se  touchent  en 
un  point  quelconque  M,  fig.  41. 
D’après  ce  qui  a été  dit,  la  ligne 
AM  est  la  normale  commune  aux 
deux  profils  en  M.  Le  mouvement 
relatif  de  la  roue  0'  par  rapport  à la 
roue  0 étant  un  mouvement  de  rou- 
lement du  cercle  O'A  sur  le  cercle 
OA,  le  mouvement  relatif  élémen- 
taire de  cette  roue  O' sera  une  rota- 
tion infiniment  petite  autour  du  point 
A ; dans  ce  mouvement  élémentaire 
le  profil  EF  adapté  à la  roue  O'  glisse 
d’une  certaine  quantité  sur  le  profil 
GII  adapté  à la  roue  O : nous  allons 
déterminer  la  valeur  de  ce  glisse- 
ment. La  roue  O tourne  avec  une  vitesse  angulaire  w,  et  la  roue  O' 
avec  une  vitesse  angulaire  w';  lorsque  nous  donnons  à l’ensem- 
ble des  deux  roues  un  mouvement  égal  et  contraire  au  mouve- 
ment de  la  roue  0,  pour  ramener  celle-ci  à l’état  de  repos,  et 
faire  prendre  à la  roue  0'  un  mouvement  absolu  égal  au  mouve- 
ment relatif  qu’elle  avait  d’abord,  cette  roue  O'  se  trouve  animée 
à la  fois  d’une  vitesse  angulaire  &>  autour  de  l’axe  0,  et  d’une 
vitesse  angulaire  w'  de  même  sens  que  la  précédente,  autour 
de  l’axe  0'  : ces  deux  rotations  simultanées  de  la  roue  0',  con- 
sidérées pendant  l’élément  de  temps  équivalent  à une  rota- 
tion unique  autour  d’un  axe  parallèle  aux  axes  0,0',  mené  par 
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le  point  A,  et  la  vitesse  angulaire  de  cette  rotation  résultante 
est  égale  à w -|-  &/  (§  54).  L’angle  décrit  par  la  roue  O',  pen- 
dant le  temps  dl,  en  vertu  de  son  mouvement  relatif,  est  donc 
(o) oi)  dt  ; et  si  nous  désignons  par;)  la  longueur  de  la  nor- 
male AM,  nous  aurons 


P ”1“  ) dt 

pour  le  déplacement  relatif  élémentaire  du  point  M pris  sur  le 
profil  EF,  c’est-à-dire  pour  ce  que  nous  nommons  le  glissement 
élémentaire  (§  05).  Si  nous  désignons  par  ds  l’arc  infiniment 
petit  de  chacune  des  circonférences  primitives  qui  passe  par  la 
ligne  des  centres  pendant  le  temps  dt,  et  par  i\r'j  les  rayons 
0A,0'A  de  ces  circonférences,  nous  aurons 


oidi  = 


(h 

r 


ot  par  suite  l’expression  du  glissement  élémentaire  deviendra 


P 


r r } 


§ 08.  Engremgps  coniques.  — Dans  le  cas  où  les  axes  de  ro- 
lation  des  deux  arbres  con- 
courent vers  un  même  point 
S,  fig.  42,  on  détermine  la 
forme  des  dents  des  roues 
qui  doivent  transmettre  le 
mouvement  de  rotation  de 
l’im  de  ces  deux  arbres  à 
l’autre,  par  des  considéra- 
tions analogues  à celles  que 
nous  venons  de  présenter 
pour  le  cas  où  les  axes  des 
deux  arbres  sont  parallèles. 

Soit  encore  m la  vitesse  angulaire  de  l’arbre  qui  tourne  autour 
de  l’axe  SN,  et  «'  celle  de  l’autre  arbre,  qui  tourne  autour  de  SN'. 
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Prenons,  dans  le  plan  NSN',  un  point  A tel  que  les  distances 
OAjO'A  de  ce  point  aux  axes  SN,SN'  satisfassent  à la  condition 


O A (t) 

puis  décrivons,  des  points  0,0'  comme  centres,  dans  des  plans 
respectivement  perpendiculaires  aux  axes  SN,SN',  des  circon- 
férences de  cercle  ayant  OA  et  O'A  pour  rayons.  L’intersection 
des  plans  de  ces  deux  cercles  passe  par  le  point  A;  elle  est  per- 
pendiculaire au  plan  NSN',  et  par  conséquent  aux  deux  lignes 
0A,0'A  : donc  celte  intersection  est  une  tangente  commune 
aux  deux  cercles  en  A.  Si  nous  regardons  les  deux  circonfé- 
rences OA, O'A  comme  les  bases  de  deux  cônes  ayant  tous  deux 
le  point  S pour  sommet,  ces  deux  cônes,  qui  se  touchent  le 
long  de  la  génétralrice  AS,  se  nomment  les  cônes  primitifs  de 
l’engrenage. 

Pendant  le  mouvement  des  deux  arbres,  les  deux  circonfé- 
rences 0A,0'A  roulent  l’une  sur  l’autre;  on  le  reconnaît  exac- 
tement de  la  même  manière  que  dans  le  cas  des  engrenages 
cylindriques.  Les  deux  cônes  primitifs  roulent  également  l’un 
sur  l’autre. 

On  prend  pour  surfaces  des  dents  des  deux  roues  des  surfaces 
coniques  ayant  le  point  S pour  sommet  commun.  Si  l’on  donne 
arbitrairement  la  surface  des  dents  de  l'une  des  deux  roues,  on 
détermine  celle  des  dents  de  l’autre  roue,  en  faisant  rouler  le 
cône  primitif  de  la  première  roue  sur  le  cône  primitif  de  la 
seconde  : la  surface  cherchée  n’est  autre  chose  que  Veiiveloppe 
des  positions  successives  que  prend  la  surface  donnée,  en  vertu 
de  ce  roulement.  11  est  aisé  de  voir,  en  outre,  que  le  plan  qui 
passe  à un  instant  quelconque  par  la  ligne  de  contact  des  deux 
cônes  primitifs  et  par  la  ligne  de  contact  des  surfaces  coniques 
de  deux  dents,  appartenant  l’une  à la  première  roue,  l’autre  à 
la  seconde  roue,  est  dirigé  normalement  à ces  dernières  sur- 
faces, tout  le  long  de  leur  ligne  de  contact. 

Si  l’on  veut,  à un  instant  quelconque,  déterminer  le  glisse- 
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ment  élémentaire  des  dents  J’une  sur  l'autre,,  en  un  point  M pris 
sur  leur  ligne  de  contact,  on  y arrivera  encore  comme  dans  le 
cas  des  engrenages  cylindriques.  Pour  trouver  le  mouvement 
relatif  élémentaire  de  la  roue  O',  par  rapport  à la  roue  O,  pen- 
dant le  temps  dty  compté  à partir  de  l’instant  que  l’on  consi- 
dère, appliquons  à l’ensemble  des  deux  roues  0,0',  un  mouve- 
ment commun  égal  et  contraire  au  mouvement  de  la  roue  0 ; 
cette  roue  0 sera  réduite  au  repos,  et  la  roue  0'  sera  animée  à 
la  fois  d’une  vitesse  angulaire  w autour  de  l’axe  SX,  et  d’une 
vitesse  angulaire  &/  autour  de  l’axe  Mais  ces  deux  rotations 
simultanées  de  la  roue  0 équivalent  à une  rotation  unique  (§  55) 
autour  d’un  axe  que  l’on  reconnaîtra  sans  peine  être  dirigé  sui- 
vant la  ligne  de  contact  SA  des  deux  cônes  primitifs;  et  la  vitesse 
angulaire  fi.  do  cette  rotation  résultante  sera  représentée  par  la 
diagonale  SH  du  parallélogramme  SFGH,  si  les  côtés  SF,SG 
sont  pris  de  manière  à représenter  les  vitesses  angulaires  com- 
.posantes  w,  w'.  Si  l’on  désigne  l’angle  OSA  par  «,  et  l’angle 
O'SA  par  a,  on  a 

SH  = SF  cos  a -f  SH  cos  % ; 


on  aura  donc  aussi 


1 = (0  cos  a + w'  COS  a'. 


♦ 


D’après  cela,  l’angle  décrit  par  la  roue  0',  dans  son  mouve- 
ment relatif  élémentaire  autour  de  l’axe  SA,  sera  égal  à 


(o)  cos  a + w'  COS  X ) (U  ; 


et  si  l’on  désigne  par  7)  la  longueur  de  la  perpendiculaire  abais- 
sée du  point  M dont  on  veut  évaluer  le  glissement,  sur  l’axe  de 
rotation  instantané  S.\,  on  aura 

P ( ti)  cos  a -f  w'  cos  X ) (Il 

pour  le  glissement  élémentaire  de  ce  point  M.  Désignons  encore 
. par  ds  l’arc  infiniment  petit  de  chacune  des  circonférences 
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OA,  O'A  qui  traverse  le  plan  NSN'  pendant  le  temps  dty  et  par 
r,r'  les  rayons  0A,0'A  de  ces  circonférences,  et  cette  expres- 
sion du  glissement  élémentaire  du  point  M deviendra 


Il  est  aisé  de  voir  que  l’expression  analogue,  trouvée  dans  le 
cas  des  engrenages  cylindriques,  n’est  qu’un  cas  particulier  de 
celle  que  nous  venons  d’obtenir  : il  suffit  en  effet  de  supposer  a 
et  a nuis  dans  cette  dernière  expression,  pour  qu’elle  devienne 
identique  avec  celle  qui  se  rapporte  aux  engrenages  cylindri- 
ques. 


CHAPITRE  IV 


ACCÉLÉRATION  DANS  LE  MOUVEMENT  IVUN  POINT. 


§ G9.  Accélération  dans  le  mouvement  reetlllgne  unifor- 
mément varié.  — Considérons  un  point  sc  mouvant  en  ligne 
droite,  d’un  mouvement  uniformément  accéléré  (§  il).  L’équation 
de  ce  mouvement  est  de  la  forme. 

s — U bt  ct~i 

et  la  vitesse  est  donnée  à un  instant  quelconque  par  la  relation 

v = b 'Uct. 

Ainsi  que  nous  l’avons  déjà  remarqué,  dans  un  pareil  mouve- 
ment, la  vitesse  v s’accroît  proportionnellement  au  temps  t;  et  2c 
est  la  quantité  dont  elle  s’accroît  dans  l’unité  de  temps. 

On  peut  dire^  que  2c  sert  de  mesure  au  degré  plus  ou  moins 
grand  de  rapidité  ou  de  lenteur  avec  lequel  s’effectue  l’accrois- 
sement de  la  vitesse  dans  le  mouvement  particulier  dont  on  s’oc- 
cupe. Cette  quantité  2c  est  désignée  sous  le  nom  d'accélération. 
On  voit  qu’elle  joue,  relativement  à la  variation  de  la  vitesse, 
dans  le  mouvement  rectiligne  uniformément  accéléré,  le  rôle  que 
joue  la  vitesse  relativement  à la  variation  de  l’arc  de  trajectoire 
qui  sépare  le  point  mobile  d’un  point  fixe  de  cette  trajectoire, 
dans  le  mouvement  uniforme  (§6).  Cette  définition  de  l’accé- 
lération, établie  en  admettant  implicitement  que  ô et  c sont  tous 
deux  positifs,  s’applique,  en  général,  quels  que  soient  les  signes 
. de  ô et  c;  c’est-à-dire  que,  dans  le  mouvement  rectiligne  uni-. 
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lormément  varié  quelconque,  représenté  également  par  Téqua- 
tion  ci-dessus,  on  désigne  toujours  2c  sous  le  nom  d’accéléra- 
tion. On  voit  que  l’accélération  est  positive  ou  négative  en  meme 
temps  que  c. 

Pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment  petit  (tty  la  vitesse 
V s’accroît  de  2a//  : c’est  ce  que  nous  nommerons  V élément  de 
vitesse  acquise,  ou  la  vitesse  acquise  élémentaire,  correspon- 
dant à ce  temps  infiniment  petit.  Il  suffit,  comme  on  voit,  de 
diviser  la  vitesse  acquise  élémentaire  par  dt,  pour  avoir  l’accélé- 
ration. 

§ 70.  Accélération  dans  le  mon  ventent  rectiligne  varié 
en  générai.  — Nous  avons  VU  (§  8)  par  quelles  considéra- 
tions on  est  autorisé  à regarder  un  mouvement  varié  quelcon- 
que comme  étant  la- succession  d’une  infinité  de  mouvements 
uniformes  dont  chacun  a lieu  pendant  un  intervalle  de  temps 
infiniment  petit.  Des  considérations  entièrement  analogues,  ap- 
j)liquées  au  cas  d’un  mouvement  rectiligne  dans  lequel  la  vitesse 
varie  d’une  manière  quelconque  d’un  instant  à un  autre,  nous 
permettront  également  de  regarder  le  mouvement  rectiligne 
varié  en  général,  comme  étant  la  succession  d’une  infinité  de 
mouvements  rectilignes  uniformément  variés,  tous  de  même 
direction,  dont  chacun  a lieu  pendant  un  intervalle  de  temps 
infiniment  petit. 

fiela  posé,  on  nomme  accélération  à un  instant  quelconque, 
dans  un  mouvement  rectiligne  varié,  l’accélération  du  mouve- 
ment rectiligne  uniformément  varié  qui  forme  un  des  éléments 
du  mouvement  rectiligne  varié  à l’instant  que  l’on  considère. 

Soit  t;  la  vitesse  du  mobile  à la  fin  du  temps  t,  et  r -|-  dr  ce 
que  devient  cette  vitesse  à la  fin  du  temps  t -(-  dt,  dv  est  la  vi- 
tesse acquise  par  le  mobile  pendant  l’élément  du  temps  dt.  Si 
nous  regardons  le  mouvement  . comme  ufiiformément  varie 
pendant  cet  élément  du  temps,  conformément  à ce  que  nous 
venons  de  dire,  nous  n’aurons  qu’à  diviser  la  vitesse  acquise 
élémentaire  dv  par  le  temps  dt,  pour  avoir  l’accélération  à la  fin 
du  temps /;  en  sorte  que,  si  nous  désignons  cette  accélération 
par  j,  nous  aurons 
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(Iv 

Si  le  mouvement  rectiligne  varié  a pour  équation 

s=f(l)y 

on  en  déduit 

i'--=r  (0, 

et  par  suite 

y=-r(o 

§71.  La  loi  de  variation  de  la  vitesse  du  mobile,  dans  le 
mouvement  rectiligne  varié,  peut  être  représentée  par  une  ligne 
courbe,  de  même  que  précédemment  nous  avons  représenté 
par  une  courbe  la -loi  de  variation  de  la  distance  qui  sépare  le 
mobile  d’un  point  fixe  de  sa  trajectoire  (§5).  Il  suffit  en  effet, 
g[)our  cela,  de  représenter  un  temps  quelconque  t par  une  cer- 
taine ligne  dont  la  longueur  lui  soit  proportionnelle,  et  de  re- 
garder cette  ligne  et  celle  qui  représente  la  vitesse  correspon- 
dante V du  mobile,  comme  étant  l’abscisse  et  l’ordonnée  d’un 
point,  rapportées  à un  système  d’axes  coordonnés  rectangu- 
laires. La  forme  de  la  courbe,  dont  les  différents  points  cor- 
respondent ainsi  aux  divers  systèmes  de  valeurs  de  t et  de  v, 
donnera  une  idée  nette  de  la  manière  dont  la  vitesse  du  mobile 
varie  avec  le  temps. 

Dans  le  cas  du  mouvement  uniformément  varié,  la  vitesse 
variant  proportionnellement  au  temps,  la  courbe  qui  représente 
la  loi  de  cette  variation  de  la  vitesse  se  réduit  à une  ligne  droite 
AB,  fuj.  4-3.  L’accélération,  dans  un  pareil  mouvement,  étant  la 
quantité  dont  la  vitesse  du  mobile  s’accroît  dans  l’unité  de 
temps,  on  l’obtiendra  par  une  construction  analogue  à celle  qui 
nous  a permis  de  trouver  la  vitesse  dans  le  cas  du  mouvement 
uniforme  dont  la  loi  est  également  représentée  par  une  ligne 
droite  (§  7).  On  mènera,  par  un  point  quelconque  G,  une  ligne 
CD  parallèle  à Taxe  OT  et  égale  à la  ligne  que  l’on  a adoptée 

G 
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pour  représenter  Tunité  de  temps;  puis,  par  le  point  D,  ou 
mènera  une  parallèle  DE  à l’axe  OV,  jusqu’à  la  rencontre  de  la 

ligne  AB,  en  K : la  longueur  de  la 
ligne  DE  fera  connaître  la  quan- 
tité dont  la  vitesse  s’accroît  dans 
l’unité  de  temps,  c’est-à-dire  l’accé- 
lération. Il  est  à peine  nécessairo 
d’ajouter  que  la  construction  que 
nous  venons  d’expliquer,  en  admet- 
tant implicitement  que  la  vitesse 
augmente  avec  le  temps,  s’applique- 
rait égaleme  II  t dans  le  cas  o ù la  vitesse 
irait  en  diminuant,  c’est-à-dire  où  l’accélération  serait  négative. 

Lorsqu’un  mouvement  rectiligne  n’est  pas  uniformément  va- 
rié, la  ligne  qui  représente  la  loi  de  variation  de  la  vitesse  du 
mobile  n’est  plus  une  ligne  droite.  Il  est  aisé  de  voir  que  la  con- 
sidération sur  laquelle  nous  nous  sommes  appuyés  pour  définir 
l’accélération,  et  qui  consiste  à regarder  le  mouvement  varié 
comme  formé  par  la  succession  d’une  infinité  de  mouvements 
uniformément  variés  ayant  lieu  chacun  pendant  un  intervalle  do 
temps  infiniment  jietit,  revient  à regarder  la  courbe  qui  repré- 
sente la  loi  de  variation  de  la  vitesse  du  mobile  comme  un  poly- 
gone infinitésimal. 

• Soit  G,  pf/.  -ii,  le  point  de  cette  courbe  qui  correspond  à une 
valeur  quelconque  t du  temps.  Le  mouvement  uniformément 

varié  qui  forme  un  des  éléments 
du  mouvement  varié,  à l’ins- 
tant que  nous  considérons,  est 
représenté  par  l’élément  de  la 
courbe  AB  correspondant  au 
point  G ; et  si  ce  mouvement  uni- 
formément varié  se  continuait 
pendant  un  temps  quelconque,  il 
serait  représenté  par  le  prolon- 
gement rectiligne  de  l’élément  de  courbe  dont  nous'  venons  de 
parler,  c’est-à-dire  par  la  tangente  GD.  L’accélération  dans  le 
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mouvement  varié  à la  fin  du  temps  étant  précisément  l’accélé- 
ration de  ce  mouvement  uniformément  varié  (§  70),  nous  en 
trouverons  la  valeur  en  opérant  sur  la  tangente  CD  comme  nous 
avons  opéré  il  n’y  a qu’un  instant  sur  la  ligne  AB  de  la  fi<j.  43. 
Traçons  la  ligne  CE  parallèle  î\OT  et  égale  à la  ligne  qui  repré- 
sente l’unité  de  temps;  puis  menons  par  le  point  E une  paral- 
lèle EF  à l’axe  OV,  jusqu’à  la  rencontre  de  la  tangente  CD  : la 
longueur  de  la  ligne  EF  nous  fera  connaître  l’accélération  dans 
le  mouvement  varié,  à la  fin  du  temps  t. 

§ 92.  Accélération  dans  le  mouvement  curviligne.  — 

Dans  un  mouvement  rectiligne  quelconque,  la  vitesse  acquise 
élémentaire  relative  à l’élément  du  temps  d/,  n’est  autre  chose 
que  la  vitesse  infiniment  petite  qui,  en  se  composant  avec  le 
vitesse  du  mobile  à la  fin  du  temps  C produit  la  vitesse  qu’il  pos- 
sède à la  fin  du  temps  c’est  la  vitesse  qui  lui  a été  commu- 

niquée pendant  le  temps  infiniment  petit  dt.  Dans  le  cas  où  le 
mouvement  sera  curviligne,  nous  nommerons  encore  élément  de 
vitesse  acquise,  ou  vitesse  acquise  élémentaire,  la  vitesse  que  le 
point  mobile  acquiert  pendant  le  temps  infiniment  petit  dt,  c’est- 
à-dire  la  vitesse  qui,  en  se  composant  avec  la  vitesse  du  mobile 
à la  fin  du  temps  t,  produit  celle  dont  il  est  animé  à la  fin  du 
temps  de 

En  outre,  nous  nommerons  accélération  du  mobile,  à la  fin 
du  temps  t,  la  vitesse  qu’acquerrait  ce  mobile  pendant  l’unité 
de  temps,  si,  dans  chacune  des  portions  infiniment  petites  et 
égales  dans  lesquelles  on  peut  concevoir  que  cette  unité  de 
temps  soit  partagée,  il  acquérait  un  élément  de  vitesse  de  même 
grandeur  et  de  même  direction  que  l’élément  de  vitesse  qu’il 
acquiert  réellement  pendant  le  même  temps  infiniment  petit  à 
partir  de  la  fin  du  temps  t.  11  est  clair  que  l’accélération  dans  le 
mouvement  rectiligne  est  comprise,  comme  cas  particulier,  dans- 
l’accélération  telle  que  nous  la  définissons  pour  le  mouvement 
curviligne. 

■ Il  résulte  de  cette  définition  que  l’accélération,  à un  instant 
quelconque,  dans  le  cas  général,  est  une  vitesse  finie,  dont  la 
direction  et  le  sens  sont  les  mêmes  que  la  direction  et  le  sens 
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(le  la  vitesse  acAjuise  él(*menlaire  relative  à cet  instant;  et  que, 
(le  plus,  pour  avoir  la  j^randeur  de  cette  accélération,  il  sùlfil 
de  diviser  la  vitesse  acquise  élémentaire  par  le  temps  infiniment 
petit  r// qui  lui  correspond. 

Dans  le  cas  où  le  mouvement  est  rectiligne,  la  vitesse  du  mo- 
bile a toujours  la  même  direction  ; la  vitesse  acquise  élémen- 
taire, et,  par  suite,  l’accélération,  auront  donc  aussi  toujours' la 
même  direction,  qui  est  celle  du  mouvement.  Lorsque  le  mou- 
vement est  curviligne,  il  n’en  est  plus  de  môme;  la  direction  de 
l’accélération  n’est  pas  connue  immédiatement,  comme  dans 
le  mouvement  rectiligne.  Aussi  a-t-on  à déterminer,  dans  chaque 
eus  particulier,  à la  fois  la  grandeur  et  la  direction  de  l’accéléra- 
tion : c’est  ce  qu’on  fait  en  déterminant  les  grandeurs  de  deux 
('omposantes  de  cette  accélération  suivant  des  directions  con- 
nues, ainsi  que  nous  allons  l’indiquer. 


s 


73.  Accélération 
pè(c.  — Soit  AB,  fig. 


tangentielle,  accélération  centri- 

Abj  la  trajectoire  du  point  mobile. 

Supposons  qu’il 
se  trouve  en  M à la 
fin  du  temps  t et 
en  M'  à la  fin  du 
temps  Par 

un  point  quelcon- 
que C menons  une 
droite  CD  égale  et 
parallèle  à la  vi- 
tesse V du  mobile 
en  M;  puis  une 
seconde  droite  CE 
égale  et  parallèle  à la  vitesse  v -|-  üi:  qu’il  possède  en  M'.  La 
ligne  DE  est  évidemment  égale  et  parallèle  à la  vitesse  qui,  en 
se  composant  avec  la  vitesse  t'  du  mobile  en  M,  produit  la  vitesse 
.V  .-f-  (Iv  du  mobile  en  M'  : donc  celle  ligne  DE  est  égale  et  paral- 
lèle à la  vitesse  acquise  élémentaire  correspondant  à l’élément 
du  temps  que  le  mobile  emploie  à aller  de  M en  M'.  D résulte  de 
là  que  l’accélération  du  mobile,  à la  fin  du  temps  /,  est  dirigée 
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suivant  une  parallèle  à DE  menée  par  le  point  .M,  et  de  plus,  que 
la  grandeur  de  celte  accélération  s’obtiendra  en  divisant  DE 
par  dt. 

Si  nous  abaissons  EF  perpendiculaire  sur  CD,  et  que  nous 
construisions  le  reclangle  DFEC,  nous  pourrons  regarder  la 
vitesse  infiniment  petite  DE  comme  résultant  de  la  composition 
des  vitesses  DF,  DG.  Nous  pouvons  donc  aussi  regarder  la  vi- 
tesse acquise  élémentaire  du  mobile  en  M,  comme  résultant  de 
la  composition  de  deux  autres  vitesses,  dont  l’une,  égale  à DF, 
est  dirigée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire  en  M,  et  l’autre, 
égale  à DG,  est  dirigée  suivant  une  perpendiculaire  à celte  tan- 
gente menée  dans  le  plan  oscillateur  de  la  courbe,  c’est-à-dire 
suivant  le  rayon  de  courbure  MO.  En  divisant  ces  deux  com- 
posantes de  la  vitesse  acquise  élémentaire  par  dl,  on  aura  les 
grandeurs  des  deux  composantes  de  l’accélération  suivant  les 
mêmes  directions. 

La  composante  de  l’accélération  du  mobile  suivant  la  tan- 
gente à la  trajectoire  se  nomme  V accélération  tangentieUe.  Sa 
valeur  s’obtient  en  divisant  DF  par  dt  ; mais  on  a 

DF  = (r-f  dr)  cos  dy.  — r, 

en  désignant  par  du  l’angle  infiniment  petit  que  forment  entre 
elles  les  directions  des  vitesses  v et  r -|-  f/r,  ou,  ce  qui  revient 
au  même,  l’angle  des  tangentes  à la  trajectoire  menées  par  les 
points  M,  M'  ; on  a donc  pour  l’expression  de  l’accélération  tan- 
gontielle 


DF  _ (r  + dv)  cos  d%  — v _dv  1 dx  , 

~dt  ~ Jt  ~Tt~~l  Jt 
quantité  qui  se  réduit  simplement  à 

dv 

lu 

La  vitesse  r,  qui  est  fournie  par  la  relation  (§  9) 

ds 
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est  positive  ou  négative,  suivant  qu’elle  est  dirigée  dans  le  sens 
dans  lequel  on  compte  les  distances  positives  sur  la  trajec; 
toire,  ou  en  sens  contraire  ; il  en  est  de  même  de  l’accélération 
tangentielle,  qui  est  également  positive  ou  négative,  suivant 
qu’elle  est  dans  le  sens  des  vitesses  positives  ou  en  sens  contraire. 

La  composante  de  l'accélération  suivant  le  rayon  de  courbure 
de  la  trajectoire  se  nomme  l'accélération  centripète.  Elle  est  tou- 
jours dirigée  de  la  courbe  vers  le  centre  de  courbure  0.  Sa 
valeur  s’obtient  en  divisant  DG  par  dt,  et  comme  on  a 

DVj  = {v+dv)  sm  doL, 

il  en  résulte  que  l’accélération  cenlripèle  est  égale  à 


(r  -I-  dv)  sin  da 

7Û 

ou  simplement 

dv. 


Observons  maintenant  que  l’angle  dcx.  est  égal  à l’angle  des  nor- 
males qui  joignent  les  deux  points  M,  M'  au  centre  de  courbure 
0 ; en  sorte  que,  si  l’on  désigne  le  rayon  de  courbure  MO  par 
P,  on  a 

d X ds  V 

dt  ^dt  P 

D’après  cela,  la  valeur  de  l’accélération  centripète  devient 

P ‘ 

Si  l’on  construit  un  parallélogramme  sur  l’accélération  tan- 
dv 

genlielle  -r-,  et  l’accélération  centripète  —,  la  diagonale  de  ce 
(H  0 

parallélogramme  sera  l’accélération  j du  mobile  au  point  M,  à 

laquelle  on  donne  souvent  le  nom  d'accélération  totale,  pour 

la  distinguer  de  ses  composantes. 

Dans  le  cas  du  mouvement  rectiligne,  p est  infini,  l’accéléra- 
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tion  centripète  et  nulle,  et  l’accélération  totale  se  réduit  à sa 

composante  tàngentielle  Dans  le  cas  du  mouvement  curvi- 
ligne uniforme,  ^ est  nul,  et  l’accélération  totale  se  réduit  à sa 

Éf'C 


composante  normale  — Enfin,  dans  le  cas  du  mouvement  recti- 

P 

ligne  uniforme,  les  deux  composantes  de  l’accélération  totale 
sont  nulles,  en  sorte  que  l’accélération  totale  est  aussi  nulle. 

Il  est  aisé  de  voir  que,  si  l’on  construit  une  courbe  pour  re- 
présenter la  loi  de  variation  de  la  vitesse  d’un  point  mobile  sur 
sa  trajectoire  curviligne,  en  opérant  comme  nous  l’avons  indi- 
qué (§  71)  pour  le  cas  d’un  mouvement  rectiligne,  on  pourra  se 
servir  de  cette  courbe  pour  trouver  l’accélération  tàngentielle 
à un  instant  quelconque,  exactement  de  la  môme  manière  qu’on 
s’en  sert  pour  prouver  l’accélération  dans  un  mouvement  rec- 
tiligne ; puisque  l’expression  de  l’accélération  tàngentielle  dans  le 
mouvement  curlivigne  est  la  même  que  l’expression  de  l’accé- 
lération dans  le  mouvement  rectiligne. 

§ 74.  Accélération  dans  le  mouTcnienC  projeté  sur 

un  plan  flxe.  — Quand  on  projette  le  mouvement  d’un  point 
sur  un  plan  fixe  1:2),  la  vitesse  de  la  projection  est  à chaque 
instant  la  projection  de  la  vitesse  du  point  dans  l’espace.  Imagi- 
nons donc  que  l’on  ait  construit,  pour  le  mouvement  que  l’on 
projette,  le  triangle  GDE,  fig.  45,  dans  lequel  les  trois  côtés  CD, 
CE,  DE  sont  respectivement  égaux  et  parallèles  à la  vitesse  v 
du  mobile  à la  fin  du  temps  C à la  vitesse  v + dv  relative  à la 
fin  du  temps  l dt,  et  à la  vitesse  acquise  élémentaire  corres- 
pondant à l’élément  du  temps  dt.  Si  l’on  projette  ce  triangle  GDE 
sur  le  plan  fixe,  on  aura  un  autre  triangle  que  nous  désignerons 
par  cdt\  Dans  ce  triangle  projeté,  le  coté  cdy  projection  de  CD, 
sera  égal  et  parallèle  à la- vitesse  de  la  projection  du  mobile  sur 
le  plan  fixe  à la  fin  du  temps  t;  le  côté  ce,  projection  de  GE, 
sera  aussi  égal  et  parallèle  à la  vitesse  de  la  projection  du  mobile 
à la  fin  du  temps  t -j-  dt  : donc  le  troisième  côté  de,  projection  de 
DE,  jouera  par  rapport  au  mouvement  projeté,  exactement  le 


I» 
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même  rôle  que  DE  par  rapport  au  mouvement  de  l’espace,  c’est- 
à-dire  que  de  sera  égal  et  parallèle  à la  vitesse  acquise  élémen- 
taire de  la  projection  du  mobile  correspondant  au  temps  infini- 
ment petit  dt.  On  en  conclut  de  suite  que  l’accélération  dans  le 
mouvement  projeté  est  la  projection  de  l’accélération  dans  le  mou- 
vement de  l’espace. 

Il  fuit  bien  observer  qu’il  s’agit  ici  uniquement  des  accéléra- 
tions totales,  dans  le  mouvement  que  l’on  projette,  et  dans  la 
projection  de  ce  mouvement.  Si  l’on  construit  le  rectangle  à 
l’aide  duquel  l’accélération  totale  du  mouvement  de  l’espace  se 
décompose  en  une  accélération  tangentielle  et  une  accélération 
centripète,  et  que  l’on  projette  ce  rectangle  sur  le  plan  fixe,  sa 
projection  sera  en  général  un  parallélogramme  dont  les  angles 
ne  seront  pas  droits.  La  diagonale  de- ce  parallélogramme  re- 
présentera bien  l’accélération  totale  dans  le  mouvement  projeté, 
d’après  ce  que  nous  venons  de  démontrer  ; et  ses  côtés,  dont 
l’un  est  dirigé  suivant  la  tengente  à la  trajectoire  du  mouve- 
ment projeté,  représenteront  en  même  temps  deux  composantes 
de  cette  accélération;  mais  ces  composantes,  qui  ne  sont  pas 
rectangulaires,  sont  nécessairement  différentes  de  l’accélération 
tangentielle  et  de  l’accélération  centripète,  dans  le  mouvement 
projeté.  Il  ne  serait  donc  pas  vrai,  en  général,  de  dire  que  l’ac- 
célération tangentielle  et  l’accélération  centripète,  dans  le  mou- 
vement projeté,  sont  respectivement  les  projections  de  l’accéléra- 
tion tangentielle  et  de  l’accélération  centripète  dans  le  mouve- 
ment de  l’espace. 

§ 7u.  Accélération  dans  le  mouvement  projeté  sur  une 
droite  fixe.  — Lorsqu’on  projette  le  mouvement  d’un  point  sur 
une  droite  fixe  (§  13),  la  vitesse  de  la  projection  est  encore,  à 
chaque  instant,  la  projection  de  la  vitesse  du  point  dans  l’espace. 
Il  nous  sera  facile  d’en  conclure,  comme  dans  le  cas  précédent, 
que  l’accélération  dans  le  mouvement  projeté  est  la  projection  de 
l’accélération  dans  le  mouvement  que  l’on  projette. 

Pour  cela,  concevons  encore  que  l’on  ait  construit,  pour  le 
mouvement  du  point  dans  l’espace,  le  triangle  CDE  de  la  pg.  45, 
dont  nous  venons  déjà  de  nous  servir,  et  supposons  que  l’on 
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projette  ce  triangle  sur  la  droite  fixe  sur  laquelle  on  projette  te 
mouvement  du  point.  La  projection  du  côté  CK  sera  égale  à la 
somme  des  projections  des  côtés  CI),  DE  ; et  comme  les  projec- 
tions de  CD  et  de  CK  sont  respectivement  égales  aux  vitesses 
du  point  projeté,  à la  fin  du  temps  / et  à la  fin  du  temps  t dl, 
il  en  résulte  que  la  projection  de  DE  sera  égale  à la  ditîérence 
de  ces  deux  vitesses,  c’est-à-dire  que  ce  sera  la  vitesse  acquise 
élémentaire  du  point  projeté  correspondant  au  temps  infiniment 
petit  df.  Donc  la  vitesse  acquise  élémentaire,  dans  le  mouve- 
ment projeté,  est  la  projection  de  la  vitesse  acquise  élémentaire 
dans  le  mouvement  de  l’espace;  et,  par  suite,  l’accélération  dans 
le  mouvement  projeté  est  la  projection  de  l’accélération  totale 
dans  le  mouvement  que  l’on  projette. 

§ 70.  Accélération  dans  le  mouvement  d'un  point 


rapporté  un  système  de  coordonnées  rectilÎKncs.  — 

Un  point  mobile  étant  rapporté  à un  système  de  coordonnées 
rectilignes,  supposons  que  nous  considérions  à la  fois  le  mouve- 
ment de  ce  point  et  les  mouvements  de  ses  projections  sur  les 
axes.  Nous  avons  déjà  vu  4(>  et  47)  que  la  vitesse  du  lûobile 
à un  instant  quelconque  est  la  résultante  des  vitesses  de  ses 
projections  sur  les  axes  ; il  est  aisé  de  voir  qu’il  en  est  de  môme 
pour  les  accélérations.  Kn  efiet,  d’ai)rès  ce  qui  vient  d’être  dé- 
montré (§  75),  l’accélération  du  mouvement  projeté  sur  un  quel- 
conque des  axes  est  la  projection  de  l’accélération  totale  du  mou- 
vement de  l’espace  : donc,  si  l’on  mène,  par  la  position  qu’occupe 
le  point  mobile  à un  instant  quelconque,  des  droites  égales  et 
parallèles  aux  accélérations  des  projections  de  ce  point  sur  les 
axes,  et  que  l’on  construise  sur  ces  droites  un  parallélogramme 
ou  un  parallélipipède,  suivant  qu’il  y a deux  axes  ou  qu’il  y en  a 
trois,  la  diagonale  de  ce  parallélogramme  ou  de  ce  parallélipi- 
pède sera  précisément  l’accélération  totale  du  point  mobile  dans 
l’espace.  Ainsi,  on  peut  dire  que  cette  accélération  totale  du  mo- 
bile est  la  résultante  des  accélérations  de  ses  projections  sur  les 
axes  coordonnés. 

11  sera  facile  d’après  cela  de  trouver  l’accélération  totale,  dans 
le  mouvement  d’un  point  rapporté  à deux  ou  trois  axes  coor- 
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donnés,  lorsqu’on  connaîtra  les  équations  du  mouvement.  Dans 
le  cas  où  le  mouvement,  s’effectuant  dans  un  plan,  sera  rapporté 
à deux  axes  seulement,  les  équations  du  mouvement  étant 


.i== /•(/),  /y  =9(0, 


les  accélérations,  dans  le  mouvement  des  projections  du  mobile 
sur  les  axes,  auront  pour  valeur  (§  70) 


fx 

dt^ 


'IllL 

dt^ 


?"  (.0; 


l’accélération  totale  du  point  mobile  sera  donc  la  diagonale  d’un 
parallélogramme  dont  les  côtés,  parallèles  aux  axes,  seront  res- 
pectivement égaux  à ces  deux  quantités.  Dans  le  cas  où  le  mou- 
vement sera  rapporté  à trois  axes  coordonnés,  les  équations  du 
mouvement  étant 


les  accélérations  dans  les  mouvements  projetés  sur  les  axes 
seront 


(/); 


et  par  conséquent  l’accclération  lotale  du  mobile  dans  l’espace 
sera  la  diagonale  d’un  parallélipipède  construit  sur  trois  droites 
parallèles  aux  axes  et  égales  respectivement  à ces  trois  quan- 
tités. 

§ 77.  Prenons  pour  exemple  le  mouvement  circulaire  et  imi- 
Ibrme  que  nous  avons  déjà  considéré  (§  i i),  et  rapportons  les 
positions  successives  du  point  mobile  à deux  axes  coordonnés 
rectangulaires  passant  par  le  centre  du  cercle.  Les  équations  de 
ce  mouvement  seront  delà  forme 


cl 

J'  = r cos  — > 
r 


. vt 
il  = r sm  — 
r 


On  trouve  d’abord  pour  les  vitesses  des  projections  du  point 
mobile  sur  les  axes 


dx 


. vt 


-TT  = — rsni— > 
dt  r 


dij  vt 

dt  r ’ 
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et  l’on  vérifie  aisément  que  ces  vitesses  sont  bien  les  projec- 
tions de  la  vitesse  v du  mobile  dirigée  tangentiellement  à la 
circonférence  du  cercle  qu’il  décrit.  On  trouve,  en  outre,  pour 
les  accélérations  du  mouvement  de  ces  projections  du  mobile 
sur  les  axes, 

d-æ  vr  vt  d-y  t'*  ' . vt 

-r-T  = cos—»  -77^=— — sin  — 


Les  valeurs  de  cos  accélérations  montrent  que  l’accélération 

v~ 

totale  du  mobile  à un  instant  quelconque  est  égale  à —,  et 

qu’elle  est  dirigée  de  la  position  qu’il  occupe  à cct  instant  vers 
le  centre  de  sa  trajectoire.  C’est  en  effet  ce  qu’on  devait  trouver  : 
car,  en  vertu  de  l’uniformité  du  mouvement  sur  la  circonfé- 
rence, l’accélération  tangenüelle  est  nulle;  et  par  suite  l’accé- 
lération totale  se  réduit  à l’accélération  centripète,  qui,  dans 


ce  cas,  a pour  valeur  — (§  7îl). 

Considérons  encore  la  projection  orthogonale  de  ce  mouve- 
ment circulaire  et  uniforme  sur  un  plan  quelconque.  Si  nous 
prenons  pour  axes  coordonnés,  dans  le  plan  de  projection,  les 
axes  de  l’ellipse  suivant  laquelle  se  projette  la  trajectoire  circu- 
laire de  l’espace,  et  si  nous  désignons  par  a l’angle  que  le  plan 
de  cette  trajectoire  circulaire  fait  avec  le  plan  de  projection, 
nous  trouverons  sans  peine  que  les  équations  de  ce  mouvement 
sont  de  la  forme 


H 

x = y cos  —, 
r 


. vt 

y = r cos  a sni  — • 
y 


Les  accélérations,  dans  les  projections  de  ce  mouvement  sur  les 
axes  coordonnés,  auront  donc  pour  valeurs 

d-x  V-  vt  ■ d-n  V-  . vt 

di-  y r dt-  y y 

On  voit  que  ces  accélérations  sont  proportionnelles  aux  valeurs 
de  a?  et  y ; d’où  l’on  conclut  que  l’accélération  totale  du  mobile, 
dans  le  mouvement  elliptique  dont  il  s’agit,  est  dirigée  de  la 
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position  qu’occupe  le  mobile,  vers  le  centre  de  l’ellipse  qu’il 
décrit.  De  plus,  la  valeur  de  cette  accélération  totale  est 


r 


+ cos-  a sin^ 


et  par  conséquent  elle  est  proportionnelle  à la  distance  qui  sé- 
pare le  mobile  du  centre  de  sa  trajectoire  elliptique,  distance 
qui  a pour  expression 


r 


h cos-  a sin-  — • 

r r 


Ces  résultats  sont  d’accord  avec  ce  que  nous  avons  démontré 
en  général  relativement  à l’accélération  dans  un  mouvement 
projeté  sur  un  plan  fixe  (ij  74>).  Car  l’accélération  totale  d’un 
mouvement  circulaire  et  uniforme  étant  toujours  dirigée  de  la 
position  qu’occupe  le  mobile  vers  le  centre  du  cercle  qu’il  dé- 
crit, et  ayant  constamment  la  même  valeur,  il  s’ensuit  néces- 
sairement que  l’accélération  totale  de  la  projection  de  ce  mou- 
vement sur  un  plan  quelconque  est  toujours  dirigée  suivant  la 
ligne  qui  joint  le  mobile  projeté  au  centre  de  sa  trajectoire 
elliptique,  et  que  la  valeur  de  cette  accélération  totale  est  pro- 
portionnelle à la  longueur  de  la  même  ligne. 

§ 78.  Détermination  de  l'accélération  d’un  point. 

d'après  son  déplacement  danim 

l'espace.  — Soit  AB,  fig.  40, 
la  trajectoire  d’un  point  mobile, 
M la  position  du  mobile  à la  fin 
du  temps  (,  etMZ  la  direction  de 
l’accélération  totale  à cet  instant. 
Menons  la  tangente  MX  à la  trajec- 
toire, et  une  ligne  MY  non  située 
dans  le  plan  osculateur  ZMX. 
Nous  pouvons  rapporter  le  mou- 
vement du  mobile  aux  trois  axes 
coordonnés  MX,  MY,  MZ.  Dési- 
gnons par  G le  temps  compté  à partir  de  l’instant  où  le  point 
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mobile  se  trouve  en  M,  et  supposons  que  ce  temps  soit  assez 
petit  pour  que  les  valeurs  des  coordonnées  .r,  /y,  du  mobile 
puissent  se  développer  suivant  ses  puissances  croissantes,  en- 
tières et  positives.  Si  nous  représentons  la  vitesse  du  mobile  en 
M par  V,  et  son  accélération  totale  par  y,  les  valeurs  de  x,  //, 
en  fonction  de  0,  seront  les  suivantes  : 


X = vO  + a-6‘  b O»  + 

!l=  + 

=:  I 76-  -f  -I- 


rar,  pour  0 — O,  on  doit  avoir 


X 


di', 

S 


e, 


_ 
(Ify^  ” 


O, 


//  =‘b 

dd 


d hj  _ 


0, 


(r~z  . 


f/,  /y,....,  a,,  b,,....,  a.,,  b,^....,  sont  d’ailleurs  des  quantités quel- 
(‘onques. 

Soit  M'  la  position  qu’occupe  le  mobile  à la  fin  du  temps  0. 
Menons  M'P  parallèle  à MZ,  jusqu’à  la  rencontre  du  plan  XMY, 
en  P;  et  ensuite  PQ  parallèle  à MY,  jusqu’à  la  rencontre  de 
l’axe  MX  en  Q.  Prenons  enfin  MX  égal  à vO.  Nous  pouvons  re- 
garder XM'  comme  étant  la  diagonale  d’un  parallélipipède  qui 
aurait  pour  côtés  XQ,  QP  et  PM'.  Portons,  sur  les  directions 
des  trois  côtés  et  de  la  diagonale  de  ce  parallélipipède  qui  par- 
tent du  point  X,  des  longueurs  respectivement  égales  aux  quo- 
tients de  2XQ,  2QP,  2PM',  et  :2XM'  par  0-  ; nous  obtiendrons 
ainsi  quatre  lignes,  dont  la  dernière  sera  également  la  diago- 
nale du  parallélipipède  construit  sur  les  trois  premières.  Xons 
allons  chercher  ce  que  devient  la  diagonale  de  ce  dernier  pa- 
rallélipipède, lorsque  le  temps  6 décroît  indéfiniment  jusqu’à 
zéro. 

11  est  aisé  de  voir  que  l’on  a 
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NO  = or  — l’ô  = a 63  + + 

Qp  = ?/  = fl, 63  + 6,6'» 

PM'  = ::::  — fl^,63  + 6,0»  +....; 


on  a donc  aussi 


‘>\o 

L>fl6+  “2662 


2QP 

62 

“2PM' 

“P“ 


2fl,6  -}■  -6,62  -j-  . . . . , 

— j -p  — 0'2ib.Jj~ 


''>NO 

On  voit  par  là  que  et  tendent  indéfiniment  vers 


02 


zéro,  en  même  temps  que  0 ; tandis  que  la  limite  vers  laquelle 
est  l’accélération  j.  Ainsi,  à mesure  que’  0 décroît, 


tend 


mv 

~¥~ 


la  diagonale 


0“ 


du  second  parallélipipède  que  nous  avons 


considéré,  tend  indéfiniment  à se  confondre  avec  le  côté 


2PM' 

qT* 


de  ce  parallélipipède  ; et,  à.  la  limite,  elle  a la  même  grandeur 
et  la  même  direction  que  ce  côté,  c’est-à-dire  qu’elle  se  confond 
avec  l’accélération  totale  du  mobile  au  point  M.  C’est  ce  qu’on 
énonce  simplement  en  disant  que,  si  M et  M'  sont  les  positions 
que  le  mobile  occupe  à la  fin  du  temps  f et  à la  fin  du  temps 
l dly  et  si  MA  est  le  cbemin  que  ce  mobile  parcourrait  uni- 
formément sur  la  tangente  MX  pendant  le  temps  dl,  en  vertu 
de  la  vitesse  ü qu’il  possède  à la  fin  du  temps  /,  l’accélération 
totale  de  son  mouvement  est  dirigée  suivant  la  ligne  NM',  et  a 


pour  valeur 


v!)  70.  Accélération  dan»  un  monrement  composé.  — 

Quand  on  regarde  le  mouvement  d’un  point  dans  l’espace  comme 
résultant  de  la  composition  de  deux  autres  mouvements  (§  40), 
la  vitesse  du  point  à un  instant  quelconque  se  déduit  très-sim- 
plement des  vitesses  dont  il  est  animé  au  même  instant  dans 


Fi-  in 
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chacun  des  mouvements  composants  (§  42).  Nous  allons  voir  que 
Ton  peut  également  trouver  l’accélération  totale  dans  le  mouve- 
ment résultant,  d’après  la  seule  connaissance  des  circonstances 
que  présentent  les  deux  mouvements  composants. 

C4onsidérons  d’abord  le  cas  où  celui  des  deux  mouvements 
composants  que  nous  nommons  mouvement  d’entraînement 
est  simplement  un  mouvement  de  translation;  en  sorte  que, 
en  vertu  de  ce  mouvement,  les  divers  points  de  la  trajectoire 
relative  AB,  fifj.  47,  qui  se  transporte  successivement  en 

« k #/«■%#«  â s 

\B‘‘ 

IB” 

animés  à chaque  instant  de 
vitesses  égales  et  parallèles. 

Si  les  positions  AB,  A'B'  de 
cette  trajectoire  correspon- 
dent aux  instants  qui  termi- 
nent les  temps  / et  / -|-  dt,  et 
si  M et  N sont  les  points  où 
le  mobile  se  trouve  sur  sa 
trajectoire  relative  aux  mé- 
'iTies  instants,  MN'  sera  le 
déplacement  absolu  de  ce 
mobile  dans  l’espace  pendant  le  temps  dL  Soient  v la  vitesse 
absolue  de  ce  mobile  lorsqu’il  est  en  M,  et  dv  sa  vitesse 
lorsqu’il  est  en  la  vitesse  commune  aux  différents  points 
de  la  trajectoire  relative,  à la  fin  du  temps  f,  et  r'  -)-  dv'  ce  que 
devient  cette  vitesse,  à la  fin  du  temps  t -\-dt;  enfin  r"  la  vitesse 
du  mobile  sur  sa  trajectoire  relative,  lorsqu’il  y occupe  la  posi- 
tion M,  à la  fin  du  temps  et  v"  dr"  sa  vitesse  relative,  lors- 
qu’il se  trouve  au  point  N de  cette  trajectoire  relative,  à la  fin 
du  temps  t -j-  dL  A la  fin  du  temps  t,  la  vitesse  absolue  r du 
mobile,  qui  est  alors  en  M,  est  la  résultante  de  la  vitesse  d’en- 
traînement v'  du  point  M,  et  de  la  vitesse  relative  v".  A la  fin 
du  temps  t -|-  dt,,  la  vitesse  absolue  du  mobile  est  de  môme  la 
résultante  de  la  vitesse  d’entraînement  v’  -|-  dv'  du  point  N',  et  de 
la  vitesse  relative  v"  -|-  dv". 

Cela  posé,  menons  par  un  point  quelconque  D,  fig.  48j  une 
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droite  Cl)  éjrale  et  parallèle  ii  la  vitesse  r';  puis  par  le  point  1) 
une  droite  DK  égale  et  parallèle  à la  vitesse  t"  : la  ligne  CK  repré- 
sentera la  vitesse  v en  grandeur  et  en  direction.  Si  d’un  autre 

côté  nous  menons  CK  égale  et 
parallèle  à la  vitesse  r'  -|-  dv'y 
puis  KG  égale  et  parallèle  à 
r"  -{-  dv",  la  ligne  CG  repré- 
sentera la  vitesse  v + en 
grandeur  et  en  direction.  La 
ligne  KG  sera  donc  égale  et 
parallèle  à la  vitesse  ac(iuise 
élémentaire  du  mobile  dans  son  mouvement  absolu.  Mais,  si 
nous  traçons  KH  égale  et  parallèle  à DK,  et  que  nous  joignions 
le  point  II  aux  points  K,  G,  nous  pourrons  dire  (pie  la  vitesse  in- 
finiment petite  KG  est  la  résultante  des  deux  vitesse  Eli,  HG. 
D’ailleurs  KH,  égal  et  parallèle  à DK,  est  évidemment  la  vitesse 
acquise  élémentaire  dans  le  mouvement  d’entraînement  du 
point  M de  la  trajectoire  relative;  et  HG  est  de  même  la  vitesse 
acquise  élémentaire  dans  1e  mouvement  relatif  : donc  la  vitesse 
acquise  éléftiientaire  dans  le  mouvement  absolu  et  la  résultante 
des  vitesses  Vq>iises  élémentaires  correspondantes  dans  le  mouve- 
ment d’entraînement  et  dans  le  mouvement  relatif.  On  en  conclut 
nécessairement  que  l’accélération  totale,  dans  le  mouvement 
absolu,  s’obtient  en  composant  les  accélérations  totales  dans  le 
mouvement  d’entraînement  et  dans  le  mouvement  relatif,  d’après 
la  règle  du  parallélogramme  des  vitesses. 

Si  un  point  mobile  est  regardé  comme  animé  à la  fois  de  plus 
de  deux  mouvements,  et  que  les  divers  mouvements  composants 
qui  jouent  le  rôle  de  mouvement  d’entraînement  (§  il)  soient  tous 
des  mouvements  de  translation,  il  est  clair  que  l’accélération  totale 
du  mouvement  résultant  se  trouvera  en  composant  les  accéléra- 
tions totales  des  divers  mouvements  composants,  d’après  la  règle 
du  polygone  des  vitesses. 

§ 80.  Voyons  maintenant  comment  l’accélération  totale,  dans 
le  mouvement  absolu  d’un  point  que  l’on  regarde  comme  animé 
à la  fois  d’un  mouvement  d’entraînement  et  d’un  mouvement  re- 
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lalif,  peut  se  déduire  des  circonstances  que  présentent  ces 
deux  mouvements  composants,  dans  le  cas  où  le  mouvement 
d’entraînement. ne  se  réduit  pas  à une  translation. 

Considérons  encore  les  deux  positions  AB,  A'B',  pg.  49,  que 
la  trajectoire  relative  du  mobile 
occupe  à la  fin  des  temps  t et 
et  supposons  qu’aux  mê- 
mes instants  le  mobile  se  trouve 
aux  points  M,  N de  celle  ligne. 

Nous  savons  que  la  courbe  AB 
peut  être  amenée  à la  position 
A'B'  par  un  mouvement  de  trans- 
lation égal  au  déplacement  infini- 
ment petit  MM'  du  pointM,  suivi 
d’un  mouvement  de  rotation  au- 
tour d’un  axe  CD  passant  par  le  point  M'  (§  28).  Soit  A, B,  la 
position  qu’elle  prend  ainsi,  après  avoir  reçu  seulement  le  mou- 
vement de  translation  dont  il  vient  d’être  question.  Le  point  N, 
pour  aller  en  N',  parcourra  d’abord  un  chemin  NN,  égal  et  pa- 
rallèle à MM',  en  vertu  de  la  translation,  puis  un  arc  de  cercle 
N, N'  en  vertu  de  la  rotation  autour  de  l’axe  CD. 

Menons  en  M la  tangente  à la  trajectoire  MM'  que  décrit  ce 
point  M supposé  lié  invariablement  aux  axes  mobiles,  et  aussi 
la  tangente  à la  trajectoire  relative  AB  du  mobile  que  l’on  con- 
sidère; puis  portons  sur  ces  tangentes  des  longueurs  MB,  MS 
respectivement  égales  aux  produits  de  la  vitesse  d’entraîne- 
ment v'  du  point  M,  et  de  la  vitesse  relative  v”,  par  le  temps 
en  sorte  qu’on  ait 

MB  = v'dt,  MS  = vdt. 

La  diagonale  MT  du  parallélogramme  construit  sur  les  lignes 
MR,  MS,  sera  liée  à la  vitesse  absolue. r du  mobile,  par  la  re- 
lation de  même  forme 

MT  = rdt; 

et,  de  plus,  celte  diagonale  sera  tangente  en  M à la  trajectoire 
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absolue  de  ce  point  nmobilc.  Il  suit  de  là  que,  si  Ton  joint  le 
point  T au  point  N'  où  le  mobile  se  trouve  réellement  à la  fin 
du  temps  la  ligne  TN'  aura  la  direction  de  l’accélération 

totale  du  mouvement  absolu,  et  que  la  grandeur  de  cette  accé- 

léralion  totale  s’obtiendra  en  multipliant  TN'  par  ^(§ 

Mais  si  l’on  joint  le  point  S au  point  N,  que  par  le  point  T on 
mène  TU  égale  et  parallèle  à SN,  puis  qu’on  joigne  le  point  U 
au  point  N,,  on  aura  un  polygone  TUN,N',  dont  la  ligne  TN 
joint  les  deux  extrémités.  Si,  de  plus,  on  imagine  un  polygone 
semblable  à celui-là,  ayant  ses  cotés  respectivement  parallèles  à 

ceux  de  ce  premier  polygone,  et  égaux  à ces  mêmes  côtés  mul- 

2 

tipliés  tous  par  — > la  ligne  correspondante  à TN'  dans  ce  nou- 
veau polygone  sera  précisément  l’accélération  totale  j du  mo- 
bile dans  son  mouvement  absolu  : donc  cette  accélération  totale 
peut  être  regardée  comme  étant  la  résultante  de  trois  accélé- 
rations dont  les  grandeurs  sont 

2TU  21:N,  2N,N' 

(It^  ’ ilt^  ' (It^  ' 

et  dont  les  directions  sont  celles  des  lignes  TU,  UN,,  N, N'. 

Observons  maintenant  que,  TU  étant  égal  et  parallèle  à SN, 
la  première  de  ces  accélérations  composantes  est  l’accélération 
totale  f dans  le  mouvement  relatif  du  mobile  le  long  de  la  tra- 
jectoire AB;  et  qu’un  UN,  étant  évidemment  égal  et  parallèle  à 
RM',  la  seconde  accélération  composante  est  l’accélération  to- 
tale / dans  le  mouvement  d’entraînement,  c’est-à-dire  dans  le 
mouvement  (ju’aurait  le  point  mobile  s’il  restait  en  repos  rela- 
tivement aux  axes  mobiles  en  M.  Quant  à la  troisième  accélé- 
ration, nous  en  trouverons  la  valeur  en  remarquant  que,  si  w est 
la  vitesse  angulaire  dans  la  rotation  instantanée  des  axes  mo- 
biles autour  de  CD,  et  si  V est  le  pied  de  la  perpendiculaire 
abaissée  du  point  N,  sur  cette  ligne  CD,  on  a 

N,y  = W«xN,V; 

et  que  d’ailleurs,  si  l’on  nomme  a l’angle  formé  par  cette  ligne 
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CD  avec  la  direction  du  déplacement  élémentaire  M'N,  dans 
le  mouvement  relatif,  on  a 

>',V  = M'N,  sia  a =:  v"dl  X sia  a; 

on  a donc 

-7—  = 2b)V  sia  a. 
fit- 


De  plus,  cette  troisième  accélération  composante  est  dirigée 
perpendiculairement  au  plan  qui  passe  par  CD  et  par  l’élc- 
mentM'N,  de  la  trajectoire  relative,  et  dans  le  sens  qui  va  de 
N*,  à iY. 

D’après  tout  cela,  nous  pouvons  dire  que,  lorsque  le  mou- 
vement d’un  point  est  regardé  comme  résultant  de  la  compo- 
sition d’un  mouvement  d’entraînement  et  d’un  mouvement  re- 
latif, on  peut  obtenir  l’accélération  totale  de  ce  mouvement  de 
la  manière  suivante.  On  imagine  que  le  mouvement  d’entraîne- 
ment élémentaire  des  axes  mobiles,  à l’instant  quelconque  que 
l’on  considère,  soit  décomposé  en  une  rotation  autour  d’un 
axe  instantané  passant  par  le  point  où  se  trouve  le  mobile  à cet 
instant,  et  en  une  translation  égale  au  mouvement  de  ce  même 
point  supposé  lié  aux  axes  mobiles  (§  31);  et  l’on  détermine  la 
vitesse  angulaire  w de  cette  rotation  ' élémentaire , ainsi  que 
l’angle  a que  l’axe  instantané  autour  duquel  elle  s’effectue  fait 
avec  la  direction  de  la  vitesse  relative  v"  du  mobile.  Cela  fait, 
on  compose  entre  elles  : 

1”  L’accélération  d’entraînement  /,  c’est-cà-dire  l’accélération 
du  mouvement  dont  serait  animé  le  point  mobile  s’il  restait  en 
repos  relatif  dans  la  position  où  il  se  trouve; 

L’accélération  relative  /,  c’est-à-dire  l’accélération  dans 
le  mouvement  relatif  du  point  par  rapport  «aux  axes  mobiles; 

3"  Enfin,  une  accélération  égale  à 2 w v"  sin  «,  dirigée  perpen- 
diculairement au  plan  qui  passe  par  la  vitesse  relative  v"  et  par 
l’axe  instantané  de  rotation  des  axes  mobiles,  et  dans  le  sens 
dans  lequel  l’extrémité  de  la  ligne  qui  représente  la  vitesse  re- 
lative tourne  dans  la  rotation  instantanée  autour  de  cet  axe. 

La  composition  de  ces  trois  accélérations  étant  effectuée  d’a- 
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près  la  règle  du  polygone  des  vitesses,  l’accélération  résultante 
que  l’on  obtiendra  sera  l’accélération  totale  dans  le  mouvement 
absolu  du  point  considéré. 

§ 81 . — Pour  donner  un 
exemple  de  l’application 
des  théories  précédentes, 
considérons  un  cercle  qui 
se  meut  dans  son  plan  en 
roulant  uniformément  sur 
une  ligne  droite  XY,  fig, 
5(),  et  cherchons  l’accélé- 
ration totale  du  mouve- 
ment dont  est  animé  le 
point  M lié  au  cercle  mo- 
bile. 

Pour  passer  de  la  position  actuelle  à une  position  infiniment 
voisine,  le  cercle  va  tourner  âutour  du  point  de  contact  A,  qui 
est  son  centre  instantané  de  rotation.  Soit  w la  vitesse  angulaire 
dont  il  est  animé  dans  cette  rotation  instantanée  ; w est  supposé 
constant.  Désignons  par  r le  rayon  OA  du  cercle,  par  p la  dis- 
tance AM  du  point  M au  centre  instantané  A,  et  par  a l’angle 
MAO.  La  vitesse  v du  point  M est  liée  à la  vitesse  angulaire  &> 
par  la  relation 

r = pw. 

Pendant  le  temps  d/,  le  point  M décrit  un  arc  MM'  égal  à pwdL 
En  même  temps  le  point  0 marche  de  rwdf;  et,  comme  le 
point  de  contact  k du  cercle  avec  la  droite  se  déplace  précisé- 
ment de  la  même  quantité  que  le  centre  O du  cercle,  il  en  résulte 
que  la  distance  AA'  des  deux  positions  successives  de  ce  point 
de  contact  est  égale  à r^dt.  Les  deux  lignes  MA,  M'A'  sont  deux 
normales  infiniment  voisines  de  la  trajectoire  du  point  M ; donc 
leur  point  de  rencontre  G est  le  centre  de  courbure  de  cette  tra- 
jectoire. Si  l’on  décrit  du  point  C comme  centre,  avec  GA  pour 
rayon,  l’arc  de  cercle  infiniment  petit  AB,  on  trouvera  le  rayon 
de  courbure  MG,  ou  p,  au  moyen  de  la  proportion  suivante, 
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qui  donne 


P MM' 'ptùdt 

P — P AB  rw  cos  tt  di  ’ 


? = 


P — rcosa 


D’après  cela,  on  aura  • 1®  pour  l’accélération  tangentielle  du 
point  M, 


dv 

di 


(jp^  _ 1^  _ 

dt  ~ dt  ~ 


tù^r  sin  a = 


0)2  xOD; 


2°  pour  l’accélération  centripète  du  même  point, 

— = (p  — r cos  a)  = ft)2  X MD. 

P 

On  en  conclut  facilement  que  l’accélération  totale  du  point  M 
est  dirigée  suivant  MO,  et  qu’elle  est  égale  à w-  xMO. 

Ce  résultat  simple  peut  être  obtenu  d’une  autre  manière,  en 
observant  que  le  mouvement  du  cercle  qui  roule  équivaut  à la 
coexistence  d’un  mouvement  de  rotation  autour  du  point  0 avec 
la  vitesse  angulaire  w,  et  d’un  mouvement  de  translation  recti- 
ligne et  uniforme  de  ce  point  0 parallèlement  à la  droite  XY  avec 
la  vitesse  rw.  Ce  dernier  mouvement  étant  considéré  comme 
mouvement  d’entraînement,  et  le  premier  comme  mouvement 
relatif,  l’accélération  totale  du  point  mobile  M s’obtiendra  par 
la  composition  des  accélérations  totales  des  mouvements  com- 
posants (§  79).  Mais  l’accélération  dans  ce  mouvement  d’en- 
traînement est  nulle,  puisqu’il  est  rectiligne  et  uniforme  : donc 
l’accélération  totale  dans  le  mouvement  résultant  se  réduit  à 
celle  du  mouvement  de  rotation  autour  du  point  0.  Or,  cette 
accélération  du  point  M,  dans  sa  rotation  uniforme  autour  du 
point  0,  a pour  valeur  le  carré  de  sa  vitesse  w x OM,  divisé  par 
le  rayon  OM  du  cercle  qu’il  décrit  : donc  elle  est  égale  a w~xOM. 
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LIVRE  DEUXIÈME 

DYNAMIQUE 

PREMIÈRE  PARTIE 

DE  L’ÉQüII.lBDE  ET  DU  MOUVEMENT  D’UN  POINT  MATÉUIEL 


CHAPITRE  PREMIER 

MODE  D’ACTION  ET  COMPOSITION  DES  FORCES  APPLIQUÉES  A UN 

POINT  MATÉRIEL. 


§ 82.  Ce  qu’on  entend  par  point  matériel.  — Quand 
on  parle  du  mouvement  d’un  corps,  il  arrive  très-souvent  que 
l’on  fait  abstraction  des  dimensions  de  ce  corps,  et  qu’on  l’as- 
simile à un  simple  point  dans  lequel  toute  sa  matière  serait 
condensée.  C’est  ainsi  que,  quand  on  dit  qu’un  boulet  lancé 
dans  l’espace  décrit  une  li^jne  courbe,  on  conçoit  implicitement 
que  le  boulet  soit  réduit  à son  centre;  il  en  est  encore  de 
même  de  la  terre  et  des  planètes,  quand  on  dit  que  ces  corps 
décrivent  des  ellipses  autour  du  soleil.  Un  pareil  point,  dans 
lequel  on  imagine  que  toute  la  matière  d’un  corps  soit  con- 
densée, constitue  ce  que  nous  nommerons  un  point  matériel. 
Il  faut  bien  observer  que  la  petitesse  des  dimensions  du  corps 
n’est  nullement  une  condition  nécessaire  pour  qu’on  puisse  le 
réduire,  par  la  pensée,  à un  point  matériel. 
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Nous  allons  entrer  dans  l’élude  du  mouvement  des  corps, 
sous  l’action  des  forces  qui  leur  sont  appliquées,  en  les  suppo- 
sant d’abord  réduits  à de  simples  points  matériels;  c’est-à-dire 
que  nous  commencerons  par  faire  abstraction  de  leurs  dimen- 
sions. Ensuite,  lorsque  nous  aurons  acquis  des  notions  nettes 
et  précises  sur  la  question  du  mouvement  ainsi  simplifiée,  nous 
reviendrons  à la  réalité,  en  considérant  les  corps  tels  qu’ils 
existent  dans  la  nature. 

Nous  retrouverons  encore  plusieurs  fois,  dans  la  suite,  cette 
manière  de  procéder,  qui  consiste  à faire  abstraction  tout  d’a- 
bord d’une  partie  des  circonstances  qui  compliquent  les  ques- 
tions dont  on  s’occupe,  et  à les  ramener  ainsi  à un  certain 
état  de  simplicité  idéale,  pour  les  aborder  ensuite  dans  toute 
leur  réalité.  Celle  marche  est  indispensable  pour  que  nous 
puissions  attaquer  la  question  si  complexe  du  mouvement  des 
corps  naturels  et  arriver  à la  connaissance  des  lois  d’après  les- 
quelles ce  mouvement  s’effectue. 

§ 83.  Premier  principe.  — inertie  de  la  matière.  — Les 
lois  de  la  dynamique  n’ont  pu  être  établies  qu’en  partant  d’un 
certain  nombre  de  principrSy  ou  vérités  fondamentales,  dont  la 
connaissance  a été  puisée  dans  l’observation  des  faits.  Ces  prin- 
cipes, qui  sont  au  nombre  de  quatre,  et  que  nous  énoncerons 
successivement  dans  ce  chapitre,  ne  sont  pas  d’une  évidence 
absolue;  il  a fallu  des  hommes  de  génie  pour  les  démêler  dans 
les  phénomènes  qui  s’accomplissent  sur  la  terre  et  dans  Puni- 
vers.  Aussi  la  vérité  de  ces  principes  ne  peut-elle  pas  être  re- 
connue d’une  manière  complète  à priori;  on  ne  peut  que  faire 
concevoir  leur  existence,  au  moyen  de  certains  exemples  de 
phénomènes  dans  lesquels  chacun  d’eux  se  manifeste  d’une  ma- 
nière spéciale.  Mais  leur  exactitude  est  rendue  incontestable 
par  l’exactitude  des  conséquences  qu’on  en  déduit  au  moyen 
d’une  suite  de  raisonnements  rigoureux.  La  plus  grande  preuve 
de  cette  exactitude  se  trouve  dans  l’accord  des  mouvements 
des  corps  célestes  avec  les  lois  Ihéoriciues  de  ces  mouvements, 
obtenues  en  se  fondant  sur  les  principes  dont  il  s’agit. 

Le  premier  principe  dont  nous  parlerons  est  celui  qui  est 
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connu  SOUS  le  nom  de  Principe  de  Vinertie  de  la  matière.  En 
voici  l’énoncé  : 

Un  point  mcUériel  ne  peut  passer  de  lui-même  de  Vélat  de  repos 
à Vélat  de  mouvement.  Une  fois  en  mouvement,  il  ne  peut  modi- 
fier de  lui-même  son  état  de  mouvement;  en  sorte  que,  si  aucune 
cause  extérieure  n’agit  sur  lui^  sa  vitesse  sera  constamment  la 
même  en  grandeur  et  en  direction,  (fest-à-dire  que  son  mouvement 
sera  rectiligne  et  uniforme. 

§ 84.  Forces.  — Pour  qu’un  point  matériel  passe  de  l’état 
de  repos  à l’état  de  mouvement,  il  faut  qu’il  soit  soumis  à l’ac- 
tion d’une  certaine  cause.  Pour  qu’un  point  matériel,  déjà  en 
mouvement,  ne  continue  pas  à se  mouvoir  uniformément  et  en 

. ligne  droite,  il  faut  également  qu’il  soit  soumis  à l’action  d’une 

« 

certaine  cause  qui  modifie  les  circonstances  de  son  mouvement. 
Cette  cause  de  mouvement  ou  de  modification  de  mouvement, 
quelle  qu’elle  soit,  on  la  nomme  force. 

Les  mouvements  que  nous  observons  autour  de  nous,  sur  la 
terre,  nous  manifestent  l’existence  de  diverses  espèces  de 
forces.  La  chute  des  corps  que  l’on  abandonne  à eux-mémes, 
à une  certaine  distance  au-dessus  de  la  surfoce  du  sol,  est  due 
à l’action  d’une  force  qu’on  nomme  la  pesanteur.  Lorsqu’on 
déforme  une  lame  d’acier,  et  qu’ensuite  on  l’abandonne  à elle- 
même,  scs  diverses  parties  prennent  un  mouvement  de  vibra- 
tion, qui  est  produit  par  l’action  de  ce  (ju’on  nomme  les  forces 
moléculaires.  Les  mouvements  des  corps  électrisés  ou  aiman- 
tés, qui  s’approchent  ou  s’éloignent  les  uns  des  autres,  sont 
le  résultat  de  l’action  de  certaines  forces  d’une  nature  parti- 
lière,  qu’on  nomme  forces  électriques,  forces  magnétiques.  Les 
êtres  animés,  par  la  contraction  de  leurs  muscles,  peuvent  exer- 
cer une  action  sur  les  corps  qu’ils  touchent,  de  manière  à les 
mettre  en  mouvement  ou  à modifier  le  mouvement  qu’ils  possè- 
dent déjà. 

Une  force  appliquée  à un  point  matériel  ne  détermine  pas 
^ toujours  le  mouvement  de  ce  point.  Si  un  obstacle  s’oppose  à 
ce  mouvement,  la  force  donne  lieu  à une  pression  ou  à une 
tension.  L’action  de  la  pesanteur  sur  un  corps  qui  repose  sur 
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une  table  détermine  une  pression  exercée  sur  la  table;  si  le 
corps  est  suspendu  à une  corde  dont  l’extrémité  supérieure  est 
fixe,  cette  action  de  la  pesanteur  détermine  une  tension  de  la 
corde.  Ces  deux  exemples  suffisent  pour  faire  comprendre  en 
général  ce  qu’on  entend  par  la  pression  ou  la  tension  résultant 
de  l’action  d’une  force  sur  un  point  matériel  qui  ne  peut  pas 
céder  à cette  action. 

g 85.  Poids  des  corps.  — Lorqu’uii  corps  n’est  soumis 
qu’à  l’action  de  la  pesanteur,  et  qu’un  obstacle  l’empêche  de 
tomber  sous  cette  action,  la  pression  ou  la  tension  qui  en  ré- 
sulte se  nomme  le  jioids  du  corps.  Le  poids  d’un  corps  produit 
toujours  une  déformation  de  l’obstacle  qui  s’oppose  à la  chute 
du  corps;  cette  déformation,  qui  est  souvent  insensible  à l’œil, 
est  quelquefois  au  contraire  extrêmement  marquée,  comme  par 
exemple  dans  le  cas  où  le  corps  est  suspendu  à un  appareil  formé 
de  lames  de  ressort  présentant  une  certaine  flexibilité.  On  com- 
prend que  la  grandeur  de  la  déformation  produite  par  le  poids 
d’un  corps,  dans  un  appareil  de  ce  genre,  peut  senir  à constater 
l’énergie  de  ce  poids. 

On  dit  que  les  poids  de  deux  corps  sont  égaux,  lorsque  ces 
deux  corps,  suspendus  successivement  à un  môme  appareil  à 
ressort,  le  font  fléchir  d’une  même  quantité.  Deux  corps  de 
même  poids  étant  réunis  ensemble  pour  ne  former  qu’un  seul 
corps,  on  dit  que  le  poids  de  ce  corps  unique  est  double  de 
chacun  des  deux  poids  primitifs.  De  même,  en  réunissant  en- 
semble trois,  quatre,  cinq, corps  de  même  poids,  on  a un 

corps  unique  dont  le  poids  est  triple,  quadruple,  quintuple, 

de  chacun  des  premiers. 

On  conçoit  d’après  cela  qu’il  suffit  de  choisir  à volonté  un 
corps  A,  dont  on  prendra  le  poids  pour  unité,  pour  pouvoir  éva- 
luer en  nombre  le  poids  d’un  corps  quelconque  B.  Car,  au 

t * 

moyen  de  l’appareil  à ressort,  on  pourra  se  procurer  autant  de 
corps  que  l’on  voudra  ayant  tous  môme  poids  que  le  corps  A; 
puis  on  pourra  chercher  combien  on  doit  suspendre  de  ces  corps 
ensemble  au  môme  appareil  à ressort,  pour  déterminer  la  même 
déformation  que  le  corps  B suspendu  seul  à cet  appareil  : le 
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poids  du  corps  B sera  représenté  par  le  nombre  de  ces  corps  que 
l’on  aura  dû  suspendre  ensemble  pour  produire  sur  l’appareil  à 
ressort  le  môme  effet  que  le  corps  B seul. 

On  a adopté  en  France,  pour  unité  de  poids,  le  poids  d’un 
centimètre  cube  d’eau  pure,  prise  à la  température  de  -i“,  l ; et 
on  lui  a donné  le  nom  de  gramme.  On  se  sert  souvent  aussi 
d’une  autre  unité  de  poids,  le  kilogramme,  qui  vaut  mille 
içrammes,'  et  qui  est  par  conséquent  le  poids  d’un  litre  d’eau 
pure,  prise  à la  température  de  4",  1.  Le  poids  d’un  corps  quel- 
conque peut  s’évaluer  en  grammes  ou  en  kilogrammes,  par  le 
moyen  qui  vient  d’ôtrc  indiqué. 

§ 80.  É«alnation  des  forces  en  nombres.  — 11  est  na- 
turel de  prendre  le  poids  d’un  corps  pour  mesure  de  l’intensité 
de  la  force  qui  tend  à faire  tomber  ce  corps.  La  force  de  la  pesan- 
teur agissant  sur  un  corps  sera  donc  représentée  par  un  certain 
nombre  de  grammes  ou  de  kilogrammes. 

Une  force  quelconque  étant  appliquée  à un  point  matériel,  et 
tendant  à le  mettre  en  mouvement,  on  conçoit  qu’on  peut  s’op- 
poser au  mouvement  du  point  en  l’attachant  à un  appareil  à res- 
sort; cet  appareil  éprouvera  une  tension  qui  le  fera  fléchir  d’une 
certaine  quantité.  La  force  que  l’on  considère  pourra  être  re- 
gardée comme  égale  à l’action  de  la  pesanteur  sur  le  corps  qui, 
étant  suspendu  à l’appareil  à ressort,  le  fléchirait  exactement  de 
la  même  quantité  : le  poids  de  ce  corps  servira  donc  de  mesure 
à la  force.  Ainsi,  une  force  quelconque  peut  toujours  être  mesurée 
par  un  poids,  et  en  conséquence  évaluée  en  nombre  au  moyen  de 
l’unité  de  poids.  Le  plus  habituellement,  c’est  en  kilogrammes  que 
l’on  évalue  les  intensité  des  forces. 

Un  appareil  à ressort,  destiné  à comparer  l’intensité  d’une 
force  à celle  de  l’action  de  la  pesanteur  sur  un  corps,  par  la  dé- 
formation que  CCS  forces  lui  font  éprouver,  se  nomme  en  général 
un  (Ignamomèlre.  11  en  existe  de  diverses  formes.  Nous  ne  les 
décrirons  pas  ici.  Nous  nous  contenterons  d’avoir  expliqué  le 
principe  de  leur  emploi,  en  ojoutant  seulement  qu’au  moyen 
dhine  graduation  qu’on  'leur  adapte  ordinairement,  on  re- 
connaît de  suite  quelle  est  la  valeur  numérique  d’une  force 
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d’après  la  grandeur  de  la  déformation  que  celte  force  a occa- 
sionnée. 

L’observation  indiquant  que  l’intensité  de  la  pesanteur  varie 
d’un  point  à un  autre  de  la  surface  de  la  terre,  le  poids  d’un  litre 
d’eau  pure  n’est  pas  le  même  partout  : ce  poids  ferait  inégale- 
ment fléchir  un  même  dynamomètre  auquel  on  le  suspendrait,  si 
l’on  faisait  successivement  l’expérience  dans  divers  lieux.  Pour 
que  le  kilogramme,  que  nous  prenons  pour  unité  de  force,  soit 
complètement  défini,  il  est  nécessaire  d’ajouter  dans  quel  lieu 
on  en  détermine  la  valeur;  on  peut  dire,  par  exemple,  que  le 
kilogramme  est  le  poids  d’un  litre  d’eau  pure,  à Paris,  cette  eau 
étant  prise  à la  température  de  i®,l.  Un  dynamomètre,  gradué 
à Paris,  de  manière  à faire  connaître  immédiatement  la  valeur 
d’une  force  en  kilogrammes,  pourra  ensuite  être  employé  dans 
un  lieu  quelconque,  sans  que  l’unité  de  .sa  graduation  cesse  d’être 
exactement  la  meme.  On  peut  ajouter  cependant  que,  dans  les 
applications  de  la  mécanique  aux  machines,  on  n’a  pas  besoin 
de  se  préoccuper  de  ce  que  le  kilogramme  n’aurait  pas  la  meme 
valeur,  suivant  qu’on  le  déterminerait  en  un  lieu  ou  en  un  autre; 
la  différence  est  trop  faible  pour  qu’elle  puisse  avoir  la  moindre 
importance  dans  ce  cas. 

§ 87.  Direction  et  sens  d’une  force.  — Lorsqu’une  foi'ce 
agit  sur  un  point  matériel,  on  peut  concevoir  que  l’on  main- 
tienne ce  point  en  repos  pendant  quelque  temps,  puis  qu’on 
l’abandonne  en  lui  laissant  la  liberté  de  se  mettre  en  mouve- 
ment sous  l’action  de  la  force,  sans  qu’aucun  obstacle  le  gêne 
dans  -ce  mouvement  : la  direction  suivant  laquelle  il  commen- 
cera à se  déplacer  est  ce  qu’on  nomme  la  direclion  la  foi'ce 
à laquelle  il  est  soumis.  On  regarde  également  la  force  comme 
agissant  dans  le  sens  dans  lequel  le  point  matériel  se  déplacera 
suivant  cette  direclion. 

§ 88.  Deuxième  principe.  — Ég;alité  de  ractlon  et  de  la 
réaction.  — Après  avoir  établi,  dans  ce  qui  précède,  des  notions 
générales  sur  l’intensité,  la  direclion  et  le  sens  d’une  force, 
nous  sommes  en  mesure  d’énoncer  un  deuxième  principe  de 
la  dynamique,  qui  est  connu  sous  le  nom  de  Principe  de 
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Végalilé  de  Vaction  et  de  la  réaction.  Voici  en  quoi  il  con- 
siste : 

Toute  force,  appliquée  à un  point  matériel  A,  émane  d’un 
autre  point  matériel  B situé  à une  distance  quelconque  du  premier; 
en  même  temps,  le  point  B est  soumis  à l’action  d’une  autre  force 
émanant  du  point  A.  Ces  deux  forces  (action  et  réaction)  sont 
égales  entre  elles,  dirigées  suivant  la  droite  AB  et  en  sens  contraire 
l'une  de  l’autre. 

L’opposition  de  sens  des  deux  forces  auxquelles  les  deux 
points  matériels  A, B sont  soumis,  ne  suppose  rien  sur  le  sens 
de  chacune  d’elles  prise  isolément.  Il  peut  se  faire  que  la  force 
qui  agit  sur  le  point  A tende  à le  rapprocher  du  point  B ; et 
alors  la  force  qui  agit  sur  le  point  B tend  également  à le  rappro- 
cher du  point  A ; dans  ce  cas,  les  deux  forces  sont  dites  attrac- 
tives. Si  les  deux  forces  agissent  au  contraire  en  tendant  à éloi- 
gner les  deux  points  A et  B l’un  de  l’autre,  on  dit  qu’elles  sont 
répulsives. 

§ 89.  Troisième  PRINXIPE.  — Indépendanee  de  reflet  d’une 
force  et  du  mouvement  antérieurement  acquis  par  le  point 
matériel  sur  lequel  elle  a^it.  — Après  avoir  été  conduits  à la 
définition  des  forces  par  le  premier  principe  que  nous  avons 
énoncé  (§  83),  et  avoir  établi  par  le  second  principe  (§  88)  la 
manière  dont  elles  existent  dans  la  nature,  il  nous  reste  à poser 
les  bases  de  leur  mode  d’action  pour  produire  le  mouvement  des 
corps  auxquels  elles  sont  appliquées  : tel  est  l’objet  des  deux 
autres  principes  que  nous  avons  encore  à énoncer.  Le  premier 
des  deux  consiste  en  ce  que  : 

L’effet  produit  par  une  force  sur  un  point  matériel  est  in- 
dépendant du  mouvement  antérieurement  acquis  par  ce  point. 

Pour  bien  comprendre  la  signification  de  ce  principe,  il  faut 
concevoir  que  l’on  rapporte  les  positions  successives  du  point 
matériel  dont  on  s’occupe,  à un  système  d’axes  animé  d’un  mou- 
vement de  translation  rectiligne  et  uniforme,  dans  lequel  la  vi- 
tesse ait  la  môme  grandeur  et  la  même  direction  que  la  vitesse 
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du  point  matériel  à un  instant  quelconque  de  son  mouvement. 
Si,  à partir  de  cet  instant,  le  point  matériel  n’était  soumis  à l’ac- 
tion d’aucune  force,  son  mouvement  serait  rectiligne  et  uni- 
forme, en  vertu  du  principe  de  l’inertie;  et  en  conséquence,  il 
con.serverait  toujours  la  même  position  par  rapport  aux  axes 
mobiles  dont  on  vient  de  parler,  l^e  nouveau  principe  qui  vient 
d’ôtre  énoncé  signifie  que,  sous  l’action  de  la  force  qui  lui  est 
appliquée,  le  point  matériel  prend,  par  rapport  aux  axes  mo- 
biles, et  à partir  du  même  instant,  un  mouvement  qui  est  exac- 
tement le  même  que  le  mouvement  absolu  tiue  cette  force  lui 
communiquerait  s’il  partait  du  repos;  en  sorte  qu’il  suffira  de 
composer  ce.  mouvement  du  point  par  rapport  aux  axes  mobiles, 
avec  le  mouvement  des  axes  eux-mêmes,  pour  avoir  le  mouve- 
ment absolu  du  point  matériel  dans  l’espace. 

1)0.  ]IVIouTement  cl’an  point  matériel  .soumis  ù.  Faction 
d’une  force  de  {grandeur  et  de  direction  constantes.  — Le 

principe  de  l’indépendance  de  l’effet  d’une  force  et  du  mou- 
vement antérieurement  acquis  par  le  point  matériel  sur  lequel 
elle  agit,  va  nous  permettre  de  déterminer  immédiatement  le 
mouvement  que  prend  un  point  matériel  sous  l’action  d’une 
force  constante  en  grandeur  et  en  direction.  Considérons 
d’abord  le  cas  où  le  point  matériel  se  met  en  mouvement,  sous 
l’action  de  cette  force,  sans  avoir  reçu  de  vitesse  initiale. 

Pour  faciliter  la  recherche  du  mouvement  produit  par  la  force, 
concevons  que  le  temps  pendant  lequel  nous  voulons  étudier  son 
action  soit  divisé  en  un  nombre  quelconque  de  parties  égales  ; et 
supposons  que  la  force,  au  lieu  d’agir  d’une  manière  continue, 
n’agisse  que  par  intermittence,  au  commencement  de  chacun 
des  intervalles  de  temps  partiels  dont  nous  venons  de  parler. 
Entre  deux  actions  consécutives  de  cette  force',  le  point  matériel 
aura  nécessairement  un  mouvement  rectiligne  et  uniforme;  et 
c’est  la  succession  des  mouvements  de  ce  genre  qu’il  possédera 
après  chacune  des  actions  instantanées  de  la  force,  qui  consti- 
tuera son  mouvement  pendant  un  temps  quelconque.  Après  la 
première  de  ces  actions  successives  de  la  force,  le  point  maté- 
riel est  animé  d’une  certaine  vitesse,  dont  la  direction  et  le  sens 
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sont  précisément  la  direction  et  le  sens  de  la  force  elle-même 
(§  87).  Pour  avoir  la  vitesse  dont  le  point  est  animé  apres  la 
seconde  action  de  la  force,  il  faut  composer  la  vitesse  qu’il  pos- 
sédait après  la  première  action,  avec  une  vitesse  de  même 
i,^randcur,  de  même  direction  et  de  même  sens,  produite  par  la 
nouvelle  action  qu’il  a éprouvée  de  la  part  de  la  force  : la  résul- 
tante de  ces  deux  vitesses  sera  double  de  chacune  d’elles,  et 
elle  aura  la  même  direction  et  le  même  sens  que  les  composan- 
tes. On  verra  de  même  que,  après  une  troisième  action  de  la 
force,  la  vitesse  du  point  matériel  aura  encore  la  même  direc- 
tion et  le  même  sens  qu’avant  celte  action,  et  que  cette  vitesse 
sera  triple  de  celle  dont  il  était  animé  après  la  première  action 
de  la  force;  et  ainsi  de  suite.  Le  mouvement  du  point,  pendant 
un  temps  quelconque,  s’effectuera  donc  le  long  d’une  ligne 
droite  de  même  direction  que  la  force,  et  dans  le  sens  dans 
lequel  elle  agit  : et  la  vitesse  dont  ce  point  sera  animé  à un 
instant  quelconque  sera  proportionnelle  au  nombre  total  des 
actions  qu’il  aura  éprouvées  de  la  part  de  la  force  avant  cet 
instant. 

Si  l’on  conçoit  que  les  intervalles  de  temps  égaux  compris 
entre  les  actions  successives  de  la  force  deviennent  de  plus  en 
plus  petits,  on  se  rapprochera  de  plus  en  plus  du  cas  où  la  force 
agirait  d’une  manière  continue,  et  le  mouvement  qui  se  produi- 
rait dans  ce  cas  est  évidemment  la  limite  vers  laquelle  tend  le 
mouvement  que  nous  venons  d’obtenir,  lorsque  ces  intervalles 
de  temps  sont  supposés  décroître  indéfiniment  jusqu’à  devenir 
nuis.  Il  résulte  de  là  que,  si  un  point  matériel  primitivement  en 
repos  est  mis  en  mouvement  par  Taction  d’une  force  constante 
en  grandeur  et  en  direction,  la  trajectoire  du  point  sera  une 
ligne  droite  de  même  direction  que  la  force,  et  sa  vitesse  croî- 
tra proportionnellement  au  temps  compté  à partir  du  commence- 
ment du  mouvement;  en  un  mot,  ce  mouvement  sera  rectiligne 
et  uniformément  accéléré  (§11). 

Désignons  par  j l’accélération  de  ce  mouvement  (§  69),  par  l 
le  temps  compté  à partir  de  l’instant  où  le  point  matériel  se  met 
en  mouvement,  et  par  x la  distance  comprise  entre  son  point 
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de  départ  et  la  position  qu’il  occupe  à la  fin  du  temps  l.  L’é- 
quation du  mouvement  sera  simplement 

dx 

car  X et  — doivent  être  nuis  tous  deux  pour  ^ = 0. 
dt 

On  trouve  un  exemple  de  ce  mouvement  dans  la  chute  des 
corps  pesants  qu’on  laisse  tomber  librement  dans  le  vide,  sans 
vitesse  initiale.  L’accélération  étant  désignée  par  g,  dans  ce  cas, 
on  a pour  l’équation  du  mouvement 

X = \ (jt-. 

L’expérience  montre  que  ce  mouvement  s’effectue  bien  suivant 
la  loi  indiquée  par  la  théorie.  A Paris,  l’accélération  g a pour 
valeur 

g = 9,8088, 

% 

le  mètre  étant  pris  pour  unité  de  longueur,  et  la  seconde  de 

f 

temps  moyen  pour  unité  de  temps.  Dans  ce  mouvement,  la  vi- 
tesse à un  instant  quelconque,  a pour  valeur 

v = gt; 

et  si  l’on  élimine  t entre  cette  équation  et  la  précédente,  on 
trouve 

t'2  = 2gXy 

relation  qui  permet  de  calculer  la  vitesse  v,  connaissant  la  hau- 
teur de  chute  x,  ou  inversement. 

§ 91.  Supposons  maintenant  que  le  point  matériel  se  mette 
en  mouvement  avec  une  cçrtaine  vitesse  initiale  Vq  de  même 
direction  que  la  force  qui  lui  est  appliquée.  Si  cette  vitesse  ini- 
tiale est  de  même  sens  que  la  force,  on  obtiendra  le  mouve- 
ment du  point  matérie^^  en  composant  le  mouvement  rectiligne 
et  uniforme  dont  l’équatj^  est 

X — t'üL 

avec  un  mouvement  rectiligne  uniformément  accéléré,  dé  même 
direction  et  de  même  sens  que  le  précédent,  ayant  pour  équation 
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Le  mouvement  résultant  sera  rectiligne;  sa  direction  sera  la 
même  que  celle  de  chacun  des  mouvements  composants,  et  son 
équation  sera 

X = + 'JtK 

Le  mouvement  d’un  point  matériel,  soumis  à l’action  d’une 
force  constante  en  grandeur  et  en  direction,  et  animé  d’une 
vitesse  initiale  de  même  direction  et  de  môme  sens  que  la  force, 
est  donc  encore  un  mouvement  rectiligne  uniformément  accé- 
léré. La  vitesse,  qui  a pour  valeur 

r = Po  +iL 

est  toujours  dirigée  dans  le  même  sens,  et  va  constamment  en 
croissant. 

Si  la  vitesse  initiale  i\  est  dirigée  en  sens  contraire  de  la 
force,  ou  trouvera  facilement,  en  opérant  comme  nous  venons 
de  le  faire,  que  le  mouvement  du  point  matériel  est  encore 
rectiligne,  et  que  sa  distance  v à son  point  de  départ,  comptée 
dans  le  sens  de  la  vitesse  est  fournie  par  l’équation 

La  vitesse,  à un  instant  quelconque,  a pour  valeur 

V = Vq  —jt. 

Elle  est  d’abord  positive,  et  va  en  décroissant,  jusqu’à  devenir 
nulle  pour 


puis  elle  devient  négative,  et  augmente  dès  lors  indéfiniment. 
Le  mouvement  est  donc  d’abord  dirigé  dans  le  sens  de  la  vi- 
tesse initiale  r„;il  se  ralentit  de  plus  en  plus;  puis  il  change 
de  sens,  et,  à partir  de  là,  il  s’accélère  constamment.  Ce  mou- 
vement est  uniformément  varié;  pendant  quelque  temps  il  est 
uniformément  retardé,  puis  il  devient  umformément  accéléré, 
en  changeant  de  sens. 
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Un  corps  pesant,  lancé  verticalement,  de  haut  en  bas  ou  de 
bas  en  haut,  se  meut  conformément  à ce  qui  vient  d’être  dit;, 
l’accélération  g de  son  mouvement  est  la  même  que  s’il  n’avait 
pas  reçu  de  vitesse  initiale  (§  00).  S’il  est  lancé  de  bas  en  haut 
avec  une  vitesse  Pq,  il  monte  jus(fu’à  ce  que  le  temps  t soit  égal  à 

V 

~ . En  substituant  cette  valeur  de  t dans  l’équation  du  mouve- 
îf 

ment,  qui  est 

X = — I fjt\ 

on  trouve  pour  la  hauteur  à laquelle  il  s’élève 


On  voit  que  cette  hauteur  est  précisément  celle  dont  il  devrait 
tomber  sans  vitesse  initiale,  pour  acquérir  la  vitesse  (§  90). 

§ 92.  Considérons  enfin  le  cas  où  le  point  matériel  se  met  en 
mouvement,  avec  une  vitesse  initiale  dirigée  d’une  manière  quel- 
conque relativement  à la  direc- 
tion de  la  force  qui  agit  sur  lui. 
Soient  0,fig.  51 , le  point  de  départ 
du  mobile,  OA  la  direction  de 
sa  vitesse  initiale  que  nous  dési- 
gnerons toujours  par  et  OB 
une  ligne  à laquelle  la  direction 
de  la  force  reste  constamment 
parallèle.  D’après  le  principe  du 
§ 89,  nous  trouverons  le  mouve- 
ment qui  se  produit  dans  ces  cir- 
constances, en  supposant  que  le 
mobile  prenne  sur  la  ligne  OB  le 
mouvement  que  la  force  lui  com- 
muniquerait s’il  n’avait  pas  de 
vitesse  initiale,  et  qu’en  même  temps  cette  ligne  se  transporte 
parallèlement  à elle-même,  de  manière  que  le  point  O parcoure 
uniformément  la  ligne  OA  avec  la  vitesse  Vq.  Si  nous  représen- 
tons toujours  par  j l’accélération  du  mouvement  que  la  force 
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communiquerait  au  point  matériel,  dans  le  cas  où  il  se  mou- 
vrait sans  vitesse  initiale,  nous  aurons 

pour  la  distance  OC  qu’il  parcourra  sur  la  ligne  OB,  pendant  le 
temps  ty  compté  à partir  de  l’instant  où  il  commence  à se  mou- 
voir. Mais,  pendant  ce  même  temps,  la  ligne  OB  sera  venue 
prendre  la  position  DE  tel  que  l’on  ait 

01)  = rj. 

Si  l’on  prend,  sur  cette  ligne  DE,. une  longueur  DM  égale  à OC, 
le  point  M ainsi  obtenu  sera  la  position  qu’occupera  réellement 
le  point  matériel  à la  fin  du  temps  t. 

On  peut  se  faire  une  idée  nette  du  mouvement  qui  se  pro- 
duit dans  ces  circonstances,  en  rapportant  les  positions  suc- 
cessives du  mobile  à deux  axes  coordonnés  OX,  OY  dirigés 
suivant  les  lignes  OA  et  OB.  D’après  ce  qui  vient  d’être  dit, 
les  équations  du  mouvement  sont  : 

a?  = ro^  y = 

Si  l’on  élimine  t entre  ces  deux  équations,  on  trouve 


pour  l’équation  de  la  trajectoire.  Cette  courbe  est  une  para- 
bole, dont  l’axe  est  parallèle  à l’axe  des  y,  et  qui  est  tangente 
à l’axe  des  a;,  au  point  0. 

Le  mouvement  d’un  corps  pesant,  lancé  obliquement  dans 
le  vide,  fournit  un  exemple  du  mouvement  parabolique  auquel 
nous  venons  de  parvenir. 

§ 93.  Quatrième  principe.  — indépendance  des  effets  des 
forces  qui  agissent  simultanément  sur  un  même  point 

matériel.  — Le  dernier  principe  que  nous  avons  à énoncer,  se 
rapporte  à la  manière  dont  un  point  matériel  se  met  en  mouve- 
ment, lorsqu’il  est  soumis  à la  fois  à l’action  de  plusieurs  forces. 
Voici  en  quoi  il  consiste  : 

Lorsque  plusieurs  forces  agissent  simultanément  stir  un  même 
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point  matériel^  chacune  d'elles  produit  le  même  effet  que  si  elle 
agissait  seule. 

En  d’autres  termes,  si  un  point  matériel  est  soumis  à la  fois 
à l’action  de  plusieurs  forces,  on  trouvera  le  mouvement  qu’il 
prend  à partir  d’un  instant  quelconque,  en  composant  le  mou- 
vement rectiligne  et  uniforme  correspondant  à la  vitesse  qu’il 
possède  à cet  instant,  avec  les  divers  mouvements  que  cha- 
cune des  forces  lui  communiquerait,  si  elle  agissait  seule  sur 
lui  et  qu’il  partît  du  repos.  Dans  cette  composition  de  mou- 
vements, on  regardera  tous  les  mouvements  composants  qui 
jouent  le  rôle  de  mouvements  d’entraînement,  comme  étant 
des  mouvements  de  translation. 

§ 04.  Proportionnalité  des  forces  aux  accélérations 
qu'elles  produisent.  — Supposons  qu’un  point  matériel  se 
mette  en  mouvement,  sans  vitesse  initiale,  sous  l’action  d’une 
force  F de  grandeur  et  de  direction  constantes;  et  désignons 
par  j l’accélération  de  son  mouvement,  qui  sera  rectiligne  et 
uniformément  accéléré  (§  90).  Soit  de  meme  f l’accélération  du 
mouvement  que  prendrait  ce  point  matériel,  s’il  était  soumis, 
dans  les  mêmes  circonstances,  à l’action  d’une  autre  force  F'. 
Le  principe  de  l’indépendance  des  effets  des  forces  qui  agissent 
simultanément  sur  un  môme  point  matériel,  montre  que  les 
forces  F,  F'  sont  entre  elles  dans  le  même  rapport  que  les  accé- 
lérations 7,  /. 

Pour  établir  cette  proportionnalité  des  forces  aux  accéléra- 
tions qu’elles  produisent,  admettons  que  les  deux  forces  F,F' 
soient  entre  elles  dans  le  rapport  des  nombres  entiers  w,  w';  en 
sorte  qu’on  ait  : 

F = nF„  F'  = n'F„ 

Fl  désignant  une  certaine  force  qui  sert  de  commune  mesure 
aux  forces  F,  F'.  D’après  la  manière  dont  les  poids,  et  par  suite 
les  forces,  sont  évalués  en  nombres  (§§  85  et  8G),  il  est  clair  que 
la  force  F,  agissant  sur  le  point  matériel  dont  on  s’occupe, 
équivaut  à l’ensemble  de  n forces  égales  à Fi,  agissant  toutes  en 
même  temps  sur  ce  point  matériel,  dans  la  même  direction  et 
dans  le  même  sens  que  la  force  F.  Soit;,  l’accélération  du  mou- 
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vement  que  chacune  des  forces  F,,  agissant  seule,  communique- 
rait au  même  point  matériel..  Le  mouvement  que  ce  point 
prendra  sous  l’action  simultanée  des  w*  forces  Fj  de  môme  direc- 
tion et  de  même  sens,  s’obtiendra  par  la  composition  des  di- 
vers mouvements  rectilignes  et  uniformément  accélérés  que 
chacune  d’elles  lui  donnerait  séparément  (§  93)  ; et  l’accéléra- 
tion, dans  le  mouvement  résultant,  sera  la  résultante  des  ac- 
célérations dans  les  mouvements  composants  (§  79)  : donc  l’ac- 
célération y,  produite  par  l’action  de  la  force  F équivalente  à 
l’ensemble  des  « forces  F,,  sera  égale  àî?y,.  On  verra  de  même 
que  l’accélération  j\  produite  par  l’action  de  la  force  F'-  sur 
le  même  point  matériel,  est  égale  à n'j^  ; puisque  cette  force  F' 
est  équivalente  à l’ensemble  de  n'  forces  égales  à F et  agissant 
toutes  dans  la  même  direction  et  dans  le  même  sens  qu’elle.  Les 
deux  égalités 

y = «y,,  y'  = w'y,, 

montrent  que  les  accélérations  j,  f sont  entre  elles  dans  le  même 
rapport  que  les  nombres  w,  w';  et  par  conséquent  aussi  dans  le 
même  rapport  que  les  forces  F,  F'. 

§ 95.  Lorsqu’une  force  de  grandeur  et  de  direction  constan- 
tes agit  sur  un  point  matériel  qui  est  déjà  animé  d’une  cer- 
taine vitesse,  le  mouvement  de  ce  point  s’obtient  par  la  com- 
position du  mouvement  rectiligne  et  uniforme  correspondant 
à sa  vitesse  initiale,  avec  le  mouvement  rectiligne  uniformé- 
ment accéléré  que  la  force  lui  communiquerait  s’il  partait  du 
repos  (§§  91  et  92).  Or,  l’accélération  dans  le  mouvement  ré- 
sultant est  la  résultante  des  accélérations  dans  les  mouve- 

4 

ments  composants  (§  79);  et  l’accélération,  dans  un  mouve- 
ment rectiligne  et  uniforme,* est  égale  à zéro  : donc  l’accélé- 
ration, dans  le  mouvement  rectiligne  ou  parabolique  qu’un 
point  matériel  animé  d’une  vitesse  initiale  prend  sous  l’action 
d’une  force  constante  en  grandeur  et  en  direction  est  exacte- 
ment la  même  que  celle  que  lui  communiquerait  la  force,  si 
sa  vitesse  initiale  était  nulle.  Il  résulte  de  là  que  deux  forces  de 
grandeurs  et  de  directions  constantes,  que  l’on  fait  agir  sépa- 
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Fément  sur  un  même  point  matériel,  sont  entre  elles  comme 
les  accélérations  qu’elles  communiquent  à ce  point,  quelle  que 
soit  la  vitesse  qu’il  possè’de  à l’instant  où  chacune  des  forces 
commence  à agir  sur  lui. 

Lorsqu’un  point  matériel  est  soumis  à l’action  d’une  force  qui 
ne  satisfait  pas  à la  double  condition  d’avoir  à la  fois  une  gran- 
deur et  une  direction  constantes,  l’accélération  totale  de  ce 
point,  correspondant  à un  instant  quelconque  de  son  mouve- 
ment, n’est  autre  chose  que  l’accélération  que  cette  force  lui 
communiquerait,  si,  à partir  de  cet  instant,  elle  conservait 
constamment  la  môme  grandeur  et  la  même  direction.  Car 
celte  accélération  totale  se  déduit  des  circonstances  que  pré- 
sente le  mouvement,  pendant  un  intervalle  de  temps  infiniment 
petit;  et  le  mouvement  qui  a lieu  pendant  ce  temps  peut  être 
regardé  comme  un  élément  du  mouvement  que  le  point  maté- 
riel prendrait,  si  la  grandeur  et  la  direction  de  la  force  ces- 
saient de  varier  à partir  du  commencement  de  cet  intervalle  de 
temps.  D’après  cela,  on  peut  dire,  que  si  l’on  considère  le  mou- 
, vement  qu’un  point  matériel  prend  sous  l’action  d’une  force 
quelconque,  et  qu’qn  le  compare  au  mouvement  que  le  même 
point  matériel  prend  sous  l’action  d’une  autre  force  aussi  quel- 
conque, les  intensités  de  ces  deux  forces,  prises  chacune  à un 
instant  déterminé,  sont  entre  elles  comme  les  accélérations  to- 
tales correspondant  aux  mêmes  instants,  dans  les  mouvements 
qu’elles  produisent.  Les  directions  des  deux  forces  sont  d’ail- 
leurs évidemment  les  mêmes  que  celles  de  ces  accélérations  to- 
tales. 

§ 9t).  Définition  de  la  niasse  d’un  point  matériel.  — 

Les  corps,  que  nous  supposons  toujours  réduits  à de  simples 
points  matériels,  ne  doivent  pas  être  regardés  comme  identiques 
les  uns  avec  les  autres,  au  point  de  vue  des  effets  qu’ils  éprouvent 
de  la  part  des  forces  qui  leur  sont  appliquées.  Une  même  force, 
agissant  successivement  sur  différents  points  matériels,  ne  leur 
communiquera  pas  à tous  une  même  accélération.  Il  existe  donc 
dans  les  corps  une  certaine  qualité,  d’après  laquelle  ils  cèdent 
plus  ou  moins  facilement  à l’actioii  des  forces,  et  dont  on  recon- 
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naît  l’existence  par  l’accélération  plus  ou  moins  grande  qu’ils 
éprouvent  de'  la  part  d’une  même  force  : cette  qualité,  par  la- 
quelle les  corps  diffèrent  les  uns  des  autres,  sous  ce  point  de 
vue,  est  désignée  sous  le  nom  de  masse. 

On  dit  que  deux  points  matériels  ont  même  masse,  lorsque, 
étant  soumis  à iVclion  d’une  même  force,  ils  en  reçoivent  une 
même  accélération.  Un  point  matériel,  formé  par  la  réunion  de 
deux  points  matériels  de  même  masse,  est  dit  avoir  une  masse 
double  de  celle  de  chacun  d’eux.  De  même,  en  réunissant  trois, 
quatre,  cinq,...  points  matériels  dont  les  masses  sont  égales,  on 
forme  un  point  matériel  dont  la  masse  est  triple,  (|uadruplc, 
quintuple, de  celle  de  chacun  des  points  matériels  compo- 

sants. On  conçoit  par  là  comment  la  masse  d’un  point  matériel 
pourra  être  évaluée  en  nombre,  quand  on  aura  choisi  arbitrai- 
rement un  corps  dont  la  masse  sera  prise  pour  unité  de  masse. 
Il  suffira  de  suivre  une  marche  analogue  à celle  qui  a déjà 
été  indiquée  pour  évaluer  en  nombre  le  poids  d’un  corps  quel- 
conque (§  85).  * 

§ 97.  Proportionnalité  des  forces  aux  niasses  des  points 
matériels  auxquels  elles  donnent  une  même  accélération. 

— Soient  F,  F',  deux  forces  qui,  en  agissant  sur  deux  points 
matériels  de  masses  m,  m\  leur  communiquent  une  môme  accé- 
lération. Supposons  (jue  les  forces  F,  F'  soient  entre  elles  dans 
le  rapport  des  nombres  entiers  «,  w',  en  sorte  qu’on  ait 

F = aK„  F = nV,; 

et  considérons  les  deux  points  matériels  comme  résultant,  le 
premier  de  la  réunion  de  ti  points  matériels  ayant  tous  même 
masse  le  second  de  la  réunion  de  n'  points  matériels  ayant 
tous  pour  masse  m\,  ce  qui  fait  qu’on  aura 

Si  la  force  F,  agissait,  sans  changer  de  grandeur  ni  de  direc- 
tion, sur  un  point  matériel  de  masse  m,  partant  du  repos,  elle 
lui  donnerait  un  mouvement  rectiligne  uniformément  accéléré, 
dans  lequel  l’accélération  aurait  une  certaine  valeur  dépendant 
de  l’intensité  de  la*force  F,  et  de  la  grandeur  de  la  masse  m^. 
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Concevons  que  n points  matériels,  ayant  tous  la  même  masse  m , , 
se  trouvent  à côté  les  uns  des  autres,  et  qu’il?  «e  mettent  tous  en 
mouvement  à un  même  instant,  sous  l’action'  de  forces  appli- 
quées à chacun  d’eux;  si  ces  forces  sont  toutes  égales  à F,,  et  agis- 
sent toutes  suivant  la  même  direction  et  dans  le  même  sens,  les 
n points  matériels  prendront  tous  le  même  mouvement  rectiligne 
et  .uniformément  accéléré,  suivant  la  même  direction,  et,  en 
conséquence,  ils  ne  cesseront  pas  de  se  trouver  à côté  les  uns 
des  autres,  comme  avant  leur  départ.  On  comprend  d’après  cela 
que  rien  ne  changera  dans  le  mouvement  de  l’ensemble  de  ces 
points  matériels,  si  on  les  suppose  liés  entre  eux  de  manière  à 
ne  pouvoir  se  séparer  pendant  le  mouvement,  puisqu’ils  ne  se 
séparaient  pas  lorsqu’ils  avaient  la  liberté  de  le  faire.  Mais  alors 
on  n’aura  plus  qu’un  point  matériel  unique  dont  la  masse  sera 
égale  à nm^  (§  9G),  ou  à m;  et  les  n forces  Fj,  égales,  de  même 
direction  et  de  même  sens,  qui  agiront  sur  ce  point  matériel 
unique,  pourront  être  remplacées  par  une  seule  force  égale  à 
wF,,  ou  à F.  Donc  la  force  F agissant  sur  un  point  matériel  de 
masse  m qui  part  du  repos,  lui  donnera  un  mouvement  qui  sera 
identiquement  le  même  que  celui^  que  la  force  F^  communique- 
rait à un  point  matériel  de- masse  m,,  partant  également  du  re- 
pos; et,  en  conséquence,  l’accélération  communiquée  par  la 
force  F au  point  matériel  de  masse  m est  la  même  que  l’accéléra- 
tion communiquée  par  la  force  F,  au  point  matériel  de  masse  m,. 

On  verra  de  la  même  manière  que  les  accélérations  communi- 
quées respectivement  aux  points  matériels  de  masse  w',  w',,  par 
les  forces  F',  Fi,  sont  exactement  les  mêmes. 

Mais,  par  hypothèse,  les  forces  F,  F'  communiquent  une 
même  accélération  aux  points  matériels  de  masses  m,  m'.  Donc 
la  force  F,,  appliquée  successivement  aux  deux  points  matériels 
de  masses  w',,  leur  communique  une  même  accélération,  et, 
en  conséquence,  ces  deux  njasses  Wj,  m',,  sont  égales  (§  90), 
c’est-à-dire  qiTe  les  masses  w;  m'  sont  entre  'elles  dans  le  rapport 
des  nombres  w,  n\ 

Il  résulte  de  là  que  les  deux  forces  F,  F'  sont  entre  elles  dans 
le  même  rapport  que  les  masses  m,  w'  des, deux  points  maté- 
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riels  auxquels  elles  communiquent  une  même  accélération. 

§ 98.  Relalion  entre  une  foree,  la  masse  du  point 
matériel  sur  lequel  elle  ai^it,  et  Taoeélération  qui  ré- 
sulte de  eette  action.  — Soient  F,  F'  (Icux*  forces  quelcon- 
ques; w,  m',  les  masses  de  deux  points  matériels  auxquels  ces 
forces  sont  respectivement  appliquées;  et  7,  f les  accélérations 
qu’éprouvent  les  points  matériels  par  suite  de  l’action  de  ces 
forces.  Pour  établir  une  relation  entre  ces  six  quantités,  consi- 
dérons une  force  F"  telle  que,  si  elle  agissait  sur  le  point  maté- 
riel de  masse  î«,  elle  lui  donnerait  une  accélération  /.  Les  deux 
forces  F,  F"  donnant  les  accélérations  j,  / à un  même  point  ma- 
tériel, leur  rapport  est  le  même  que  celui  des  accélérations 
qu’elles  produisent  (§  94),  en  sorte  qu’on  a : 


D’une  autre  part,  les  deux  forces  F",  F'  donnant  une  même  accé- 
lération f aux  deux  points  matériels  de  masses  w,  m',  auxquels 
elles  sont  respectivement  appliquées,  on  a entre  elles  la  propor- 
tion 

r _ m 
F'  ~~m'' 

Si  l’on  multiplie  membre  à membre  les  deux  égalités  auxquelles 
on  vient  de  parvenir,  on  trouve 

F _ mj 
f mj 


Donc  les  forces  sont  entre  elles  comme  les  produits  des  masses 
des  points  matériels  sur  lesquelles  elles  agissent  par  les  accélé- 
rations qu’elles  leur  communiquent. 

L’unité  de  masse  n’a  pas  été  définie  jusqu’à  présent.  Suppo- 
sons donc  que  nous  choisissions  pour  unité  la  masse  d’un  point 
matériel  qui,  sous  l’action  d’une  force  égale  à 1,  prendrait  une 
accélération  égale  à 1.  L’unité  de  masse  étant  choisie  d’c  cette 
manière,  il  en  résulte  que,  si  l’on  suppose  F'  = 1 et/  = 1,  on 
aura  m'  = 1 , et,  par  conséquent,  la  relalion  qui  vient  d’être 
établie  se  réduit  à 
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F = mj. 

Soit  P le  poids  d’un  corps,  c’ost-à-dirc  la  force  qui  dclermine 
la  chute  duTorp^,  lorsqu’on  rabandonne  à lui-môme  (§  80).  La 
force  P,  en  agissant  sur  le  corps,  dont  nous  désignerons  la  masse 
par  m,  lui  communique  un  mouvement  dans  lequel  l’accéréra- 
tion  est  g (§  90).  On  doit  donc  avoir 

P = mg, 

d’après  ce  qui  vient  d’être  établi.  On  en  déduit 

0 


P 


ce  qui  fournit  un  moyen  très-simple  d’évaluer  numériquement 
la  masse  d’un  corps,  dans  le  cas  où  l’unité  de  masse  est  celle 
que  nous  venons  de  définir. 

§ 00.  CompoKitlon  des  forces  aippliqiiées  tV  iiii  meme 
point  materiel.  — Lorsque  plusieurs  forces  agissent  simulta- 
nément sur  un  même  point  matériel,  suivant  des  directions  quel- 
conques, ce  point  prend  un  certain  mouvement  dans  l’espace. 
On  comprend  que  le  même  mouvement  pourrait  lui  être  commu- 
niqué par  l’action  d’une  force  unique,  dont  la  grandeur  et  la  di- 
rection dépendent  des  circonstances  (jue  présente  ce  mouve- 
ment. Cette  force  unique,  capable  de  donner  au  point  matériel 
le  mouvement  qu’il  prend  sous  l’action  des  diverses  forces  qui 
lui  sont  appliquées  simultanément,  est  ce  qu’on  nomme  la  ré- 
sultante de  ces  forces.  Les  forces  dont  elle  peut  tenir  lieu  se 
nomment  ses  composantes.  La  composition  des  forces  a pour  objet 
la  détermination  de  la  résultante  lorsqu’on  connaît  les  compo- 
santes. 

Le  principe  de  l’indépendance  des  effets  des  forces  qui  agis- 
sent .simultanément  sur  un  même  point  matériel  (§  03)  conduit 
directement  à la  règle  de  la  composition  des  forces  appliquées  à 
un  point.  D’après  ce  principe,  le  mouvement  d’un  point  maté- 
riel soumis  à la  fois  aux  actions  de  plusieurs  forces,  s’obtient  en 
composant  le  mouvement  rectiligne  et  uniforme  correspondant 
à la  vitesse  qu’il  possède  à un  instant  quelconque,  avec  les  di- 
vers mouvements  que  chacune  des  forces  lui  communiquerait  si 
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elle  agissait  seule  sur  lui  et  qu’il  partît  du  repos  ; et  dans  cette 
composition,  on  doit  regarder  tous  les  mouvements  composants 
qui  jouent  le  rôle  de  mouvements  d’entraînement  comme  étant 
des  mouvements  de  translation.  Or,  nous  savons  que,  dans  ce 
cas,  on  trouve  l’accélération  totale  du  mouvement  résultant  en 
composant  les  accélérations  totales  des  mouvements  composants 
d’après  les  règles  de  la  composition  des  vitesses  (§  79).  Nous 
savons  en  outre  que  les  forces  sont  propor- 
tionnelles aux  accélérations  totales  des  mou- 
vements qu’un  même  point  matériel  prend 
sous  l’action  de  chacune  d’elles,  et  que  les 
directions  des  forces  sont  les  memes  que 
celles  de  ces  accélérations  (§  05).  Nous  pou- 
vons en  conclure  immédiatement  que,  si 
l’on  représente  les  forces  par  des  droites 
dont  les  longueurs  soient  proportionnelles  à 
leurs  intensités,  et  dont  les  directions  soient 
celles  suivant  lesquelles  elles  agissent,  la  résultante  de  plusieurs 
forces  appliquées  à un  même  point  s’ob-  ^ 

tiendra  au  moyen  des  composantes,  par 
une  construction  entièrement  pareille  à 
celle  qui  donne  la  résultante  de  plusieurs 
vitesses  au  moyen  des  vitesses  composantes. 

Quand  on  n’aura  que  deux  forces  F,  F' 
à composer  en  une  seule,  on  construira  un 
parallélogramme  sur  les  deux  lignes  AB, 

AC  qui  les  représentent,  fig,  52 , et  la 
diagonale  AD  de  ce  parallélogramme  re- 
présentera leur  résultante.  Cette  construc- 
tion constitue  ce  qu’on  nomme  le  parallé- 
logramme des  forces. 

Quand  on  aura  à composer  un  nombre 
quelconque  de  forces  F,  F',  F",  F'",  appli- 
quées à un  même  point  A,  fig,  53,  on  tracera 
les  lignes  x\B,  AC,  AD,  AE  qui  les  représentent;  puis  on  con- 
struira le  polygone  ABGIIK,*dont  les  côtés  AB,  BG,  GH,  HK, 
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sont  respectivement  égaux  et  parallèles  à ces  diverses  lignes  : la 
droite  AK,  qui  joint  le  point  A à l’extrémité  K du  polygone  ainsi 
obtenu,  représentera  en  grandeur  et  en  direction  la  résultante 
des  forces  données  F,  F',  F",  F'".  On  donne  à cette  construction 
le  nom  de  polygone  des  forces. 

Enfin,  quand  les  forces  composantes  seront  au  nombre  de 
trois,  et  que  leurs  directions  ne  seront  pas  comprises  dans  un 
même  plan,  le  polygone  des  forces  données  pourra  être  remplacé 
par  le  parallélipipède  des  forces  : c’est-à-dire  que  la  droite  qui 
représentera  la  résultante  des  forces  données  sera  la  diagonale 
du  parallélipipède  ayant  pour  arêtes  les  droites  qui  représentent 
les  composantes. 

Une  force  étant  donnée,  on  pourra  la  décomposer  en  deux  ou 
en  trois  composantes  suivant  des  directions  déterminées,  en 
opérant  exactement  de  la  même  manière  que  s’il  s’agissait  de 
décomposer  une  vitesse  (§  45). 

§ 100.  Projections  des  forces  sur  un  plan  fixe  ou  sur 
une  droite  fixe.  — Une  force  étant  représentée  par  une  ligne 
droite,  conformément  à ce  qui  vient  d’être  dit  (§  99),  si  l’on  pro- 
jette cette  droite  sur  un  plan  fixe,  la  projection  pourra  être  re- 
gardée comme  représentant  une  autre  force  qui  agit  dans  ce 
plan  : cette  autre  force  est  ce  qu’on  nomme  la  projection  de  la 
première  force  sur  le  plan  fixe.  De  même,  si  l’on  projette  sur 
une  droite  fixe  la  ligne  qui  représente  une  force  quelconque,  la 
projection  représente  une  autre  force  que  l’on  dit  être  la  projec- 
tion de  la  première. 

Si  l’on  a construit  le  polygone  qui  sert  à trouver  la  résultante 
d’un  système  quelconque  de  forces  appliquées  à un  même  point 
matériel,  et  que  l’on  projette  la  figure  tout  entière  sur  un  plan 
fixe,  on  obtiendra  un  autre  polygone  situé  dans  ce  plan  : la  con- 
sidération de  ce  second  polygone  montre  que  la  projection  de  la 
résultante  des  forces  sur  le  plan  fixe  est  la  résultante  des  projec- 
tions des  forces  elles-mêmes  sur  ce  plan. 

On  trouve  exactement  de  la  même  manière  que,  si  plusieurs 
forces  agissent  sur  un  même  point  matériel,  la  projection  de  leur 
résultante  sur  une  droite  fixe  est  Ta  résultante  des  projections 
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(les  forces  sur  celte  droite,  résultante  qui,  dans  ce  cas,  se  réduit 
à la  somme  algébrique  des  composantes. 

Si  par  le  point  d’application  d’une  force  on  mène  trois  droites 
non  situées  dans  un  môme  plan,  et  qu’on  décompose  la  force 
en  trois  composantes  dirigées  suivant  ces  trois  droites,  chaque 
composante  peut  être  regardée  comme  la  projection  de  la  force 
sur  la  droite  correspondante,  cette  projection  étant  effectuée 
parallèlement  au  plan  des  deux  autres  droites.  D’après  cela, 
on  voit  que  la  force  est  la  résultante  de  ses  projections  sur  les 
tfois  droites.  11  en  est  de  même  lorsqu’une  force  se  trouve 
décomposée  en  deux  autres  suivant  deux  droites  dont  le  plan 
passe  par  la  direction  de  la  force  : chaque  composante  est  la 
projection  de  la  force  sur  la  droite  correspondante,  celte  pro- 
jection étant  effectuée  parallèlement  à l’autre  droite;  et  par  suite 
la  force  est  la  résultante  de  ses  projections  sur  les  deux  droites. 

Les  propositions  qui  précèdent  sont  vraies  de  quelque  ma- 
nière que  s’effectuent  les  projections,  et,  par  conséquent  aussi, 
dans  le  cas  particulier  où  ces  projections  sont  orthogonales. 
Toutes  les  fois  que  nous  aurons  occasion  de  les  appliquer,  et  que 
nous  ne  spécifierons  paslana- 
, ture  des  projections,  on  devra 
toujours  entendre  qu’il  s’agit 
de  projections  orthogonales. 

§ 101.  Théorie  des  uio- 
menfs , dans  le  cas  des 
forees  appliquées  ù.  un 
même  point  matériel.  — 

Soit  0 un  point  quelconque 
pris  sur  le  plan  des  deux 
forces  F,  F'  appliquées  à un 
même  point  A,  fig  54.  Con- 
struisons le  parallélogramme 
ABGD,  sur  les  lignes  AB,  AC, 

qui  représentent  les  forces  S Fig.  54. 

F,  F'  ; la  diagonale  AD  repré- 
sentera leur  résultante.  Si  nous  joignons  le  point  0 aux  quatre 
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sommets  A,  B,  G,  D de  ce  parallélogramme,  nous  formerons  trois 
triangles  ABO,  ACO,  ADO,  dont  le  dernier  ADO  est  égal  à la 
somme  des  deux  premiers  ABO,  ACO.  En  effet,  on  peut  regar- 
der ces  trois  triangles  comme  ayant  pour  base  commune  A O, 

» 

et  pour  hauteurs  les  distances  des  points  B,  C,  D à cette  base  : 
or,  ces  hauteurs  sont  évidemment  les  projections  orthogonales 
des  lignes  AB,  AC,  AD  sur  la  ligne  AM  menée  perpendiculaire- 
ment à AO,  et  la  projection  de  AD  sur  AM  est  égale  à la  somme 
des  projections  de  AB  et  BD  sur  cette  même  ligne,  c’est-à-dire 
égale  à la  somme  des  projeciions  de  AB  et  AC  : donc  aussi  la  sui^ 
face  du  triangle  ADO  est  égale  à la  somme  des  ‘Surfaces  des 
triangles  ABO,  ACO.  Mais  nous  pouvons  évaluer  les  surfaces  de 
ces  triangles  en  les  regardant  comme  ayant  pour  bases  AB,  AC, 
AD,  et  pour  hauteurs  les  perpendiculaires  OP,  OQ,  OR  abaissées 
du  point  O sur  ces  bases  : nous  aurons  donc 

Al)  X OR  = AR  X OP  + AC  X OQ. 

Chacun  des  trois  termes  qui  entrent  dans  celte  équation  est  le 
produit  d’une  force  parla  distance  du  point  O à sa  direction;  un 
pareil  produit  se  nomme  le  moment  de  la  force  par  rapport  au 
point  0.  Il  résulte  donc  de  ce  que  nous  venons  de  dire  que,  si  , 
l’on  considère  deux  forces  appliquées  à un  même  point  matériel 
et  la  résultante  de  ces  deux  forces,  le  moment  de  la  résultante, 
par  rapport  à un  point  0 pris  dans  le  plan  des  forces,  est  égal  à 
la  somme  des  moments  des  composantes  par  rapport  au  môme 
point  0. 

Pour  que  ce  théorème  soit  vrai,  de  quelque  manière  que  le 
point  0 soit  situé  dans  le  plan  des  forces  AB,  AC,  AD,  il  est 
nécessaire  d’attribuer  un  signe  au  moment  de  chacune  d’elles^ 
d’après  la  position  qu’elle  occupe  par  rapport  au  point  0;  voici 
comment  ce  signe  se  détermine.  On  conçoit  que  chaque  force 
soit  appliquée  seule  à une  figure  plane  matérielle,  contenue 
dans  le  plan  dont  il  s’agit,  et  ne  pouvant  que  tourner  autour  du 
point  0 ; sous  l’action  de  cette  force,  la  figure  prendra  un  mou- 
vement de  rotation  autour  du  point  0,  dans  un  certain  sens 
facile  à trouver  d’après  le  sens  dans  lequel  la  force  agit  : on 
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regarde  comme  positif  le  moment  de  toute  force  qui  tend  ainsi 
à faire  tourner  la  ligure  mobile  dans  un  sens  déterminé,  que  l’on 
choisit  d’ailleurs  à volonté,  et  comme  négatif  le  moment  de  toute 
force  qui  tend  à faire  tourner  cette  figure  dans  le  sens  opposé. 

Si  l’on  reprend  ce  qui  a été  dit  au  commencement  de  ce  pa- 
ragraphe, en  donnant  successivement  au  point  O diverses  posi- 
tions dans  le  plan  des  forces  F,  F',  et  qu’on  attribue  au  moment  de 
chacune  de'ces  forces  et  à celui  de  leur  résultante  les  signes  qu’ils 
doivent  avoir  dans  chaque  cas,  on  reconnaîtra  que  le  moment  de 
la  résultante,  par  rapport  au  point  O,  est  toujours  égal  à la  somme 
des  moments  des  composantes  par  rapport  au  même  point. 

§ 10:2.  Si  nous  considérons  un  nombre  quelconque  de  forces 

F,  F',  F",  F'", appliquées  à un  même  point  matériel,  et 

dirigées  toutes' dans  un  même  plan,  nous  pourrons  étendre  sans 
peine  à ce  système  de  forces  le  théorème  qui  vient  d’être  établi 
pour  le  cas  de  deux  forces  seulement. 

Composons  d’abord  les  deux  forces  F,  F'  entre  elles,  et  nous 
trouverons  une  résultante  partielle  dont  le  moment,  par  rapport 
à un  point  quelconque  0 pris  dans  le  plan  des  forces,  sera  égal 
à la  somme  des  moments  des  forces  F,  F'  par  rapport  à ce  point. 
Si  nous  composons  ensuite  cette  résultante  partielle  avec  la  force 
F",  nous  aurons  une  deuxième  résultante  partielle  dont  le  mo- 
ment, par  rapportai!  point  O,  sera  égal  à la  somme  des  moments 
de  F"  et  de  la  première  résultante  partielle  par  rapport  au 
même  point  : le  moment  de  cette  deuxième  résultante  partielle 
sera  donc  égal  à la  somme  des  moments  des  trois  forces  F,  F',  F*'. 
En  composant  la  deuxième  résultante  partielle  avec  F'",  on  trou- 
vera une  troisième  résultante  partielle  dont  le  moment  sera 
de  même  égal  à la  somme  des  moments  des  quatre  forces 
F,  F',  F",  F'".  En  continuant  ainsi,  on  finira  par  arriver  à la 
résultante  de  toutes  les  forces  données,  et  l’on  trouvera  que  le 
moment  de  cette  force,  par  rapport  au  point  O,  est  égal  à la» 
somme  des  moments  de  ses  composanles,  par  rapport  à ce  point. 

§ 103.  Dans  le  cas  où  un  point  matériel  est  soumis  à l’action 
d’un  nombre  quelconque  de  forces  non  dirigées  dans  un  même 
plan,  nous  ne  pouvons  plus  arriver  à un  résultat  simple  en  ap- 
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pliquant  le  théorème  du  § 101  aux  diverses  compositions  succes- 
sives que  nous  venons  de  considérer,  et  qui  conduisent  à trouver 
la  résultante  définitive  du  système  de  forces,  parce  que  ces  com- 
positions successives  ne  s’effectuent  pas  dans  un  même  plan. 
Mais,  en  suivant  une  autre  marche,  nous  parviendrons  à géné- 
raliser le  résultat  que  nous  avons  obtenu  (§  10:2),  de  manière  à 
d’étendre  au  cas  général  dont  nous  nous  occupons  maintenant. 

Soient  AB,  fig.  ô.'),  une  force  appliquée  au  point  A, 'et  OP  une 

droite  dirigée  d’une  ma- 
nière quelconque  par  rap- 
port à cette  force.  On  donne 
le  nom  de  moment  de  la 
force  AB,  par  rapport  à la 
droite  OP,  au  produit  de 
la  plus  courte  distance  des 
lignes  AB,  OP,  par  la  pro- 
jection de  la  force  AB  sur 
un  plan  MN  perpendicu- 
laire à OP.  Il  est  aisé  de 
voir  que  la  plus  courte  distance  RS  des  droites  AB,  OP  est 
parallèle  au  plan  MN,  et  que,  par  conséquent,  elle  se  projette 
en  vraie  grandeur  sur  ce  plan  : de  plus,  la  projection  OT  de 
cette  plus  courte  distance  est  perpendiculaire  à la  projection 
ab  de  la  force  AB  ; donc  ce  que  nous  nommons  le  moment  de  la 
force  AB,  par  rapport  à la  droite  OP,  n’est  autre  chose  que  le 
moment  de  la  projection  de  cette  force  sur  le  planMN,  par  rapport 
au  point  O où  ce  plan  est  percé  par  la  ligne  OP. 

Cela  posé,  concevons  que  nous  projetions  sur  un  plan  quel- 
conque les  diverses  forces  qui  agissent  sur  un  même  point  maté- 
riel, ainsi  que  la  résultante  de  ces  forces.  Nous  savons  que  la 
projection  de  la  résultante  est  la  résultante  des  projections  des 
'forces  (§  100);  et  comme  toutes  ces  projections  sont  dirigées 
dans  un  môme  plan,  nous  pouvons  dire  (§  102)  que  le  moment 
de  la  résultante  projetée,  par  rapport  à un  point  quelconque  0 
du  plan  de  projection,  est  égal  à la  somme  des  moments  des 
composantes  projetées,  par  rapport  au  même  point.  Rem- 
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plaçons,  dans  cet  énoncé,  le  moment  de  chaque  force  projetée 
par  rapport  au  point  O,  par  le  moment  de  la  force  de  l’espace 
par  rapport  à la  perpendiculaire  au  plan  de  projection  menée 
par  le  point  O,  et  nous  arriverons  ainsi  à la  proposition  suivante  : 
Lorsque  plusieurs  forces  agissent  sur  un  même  point  matériel, 
dans  diverses  directions,  le  moment  de  la  résultante  de  ces 
forces  par  rapport  à une  droite  quelconque,  est  égal  à la  somme  * 
des  moments  des  composantes,  par  rapport  à la  même  droite. 

Pour  que  ce'  théorème  soit  toujours  vrai,  il  est  nécessaire  de 
regarder  le  moment  d’une  force  par  rapport  à une  droite  comme 
•étant  une  quantité  positive  ou  négative,  suivant  les  cas.  Ce  mo- 
ment n’étant  autre  chose  que  le  moment  de  la  projection  de  la 
f(iTce  sur  un  pl^  perpendiculaire  à la  droite,  par  rapport  au 
point  où  ce  plan  est  percé  par  la  droite,  il  est  naturel  de  lui 
donner  le  signe  de  ce  dernier  moment  : le  moment  d’une  force, 
par  rapport  à une  droite,  sera  donc  positif  ou  négatif,  suivant 
que  cette  force  tendra  à faire  tourner  dans  un  sens  ou  dans 
l’autre,  un  corps  auquel  elle  serait  appliquée,  et  qui  ne  pour- 
• fait  que  tourner  autour  de  la  droite. 


« 
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KQUILIRKE  ET  MOUVEMENT  d’uN  POINT  MATÉRIEL  LIBRE. 


lOL  Équilibre  d'un  point  matériel.  — Lorsqu’un  point 
matériel,  que  nous  supposerons  primitivement  en  repos,  vient 
à être  soumis  aux  actions  simultanées  de  diverses  forces,  il  peut 
arriver  que  ces  forces  se  contre-balancent  mutuellement,  de 
telle  manière  qu’il  reste  en  repos  malgré  l’action  des  forces.  Dans 
ce  cas,  on  dit  que  le  point  matériel  est  en  équilibre  : on  dit  aussi 
que  les  forces  se  font  équilibre  sur  le  point  matériel. 

Il  est  aisé  de  voir  à quelle  condition  les  forces  doivent  satis- 
faire, pour  que  le  point  matériel  sur  lequel  elles  agissent  soit 
en  équilibre.  Ces  forces,  quelles  que  soient  leurs  grandeurs  et 
leurs  directions,  peuvent  être  remplacées  par  leur  résultante 
(§  00).  Le  point  matériel,  soumis  à l’action  de  cette  résultante 
seule,  doit  donc  rester  à l’état  de  repos,  tout  aussi  bien  que 
lorsqu’il  est  soumis  aux  aclions  simultanées  des  composantes. 
Or,  cela  ne  peut  évidemment  avoir  lieu  qu’autant  que  la  résul- 
tante est  nulle  : donc,  pour  qu’un  point  matériel  soit  en  équi- 
libre sous  l’action  de  plusieurs  forces,  il  faut  que  la  résultante  de 
ces  forces  soit  nulle.  D’ailleurs,  il  est  bien  clair  que  cette  condi- 
tion est  suffisante  pour  que  le  point  matériel,  primitivement  en 
repos,  ne  se  mette  pas  en  mouvement  sous  l’action  des  forces 
qui  lui  sont  appliquées,  puisque  ces  forces  peuvent  toujours 
être  remplacées  par  leur  résultante,  et  que,  celle-ci  étant  nulle. 
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• le  point  matériel  se  trouve  dans  le  môme  cas  que  s’il  n’était  sou- 
mis à l’action  d’aucune  force. 

Si  plusieurs  forces,  agissant  sur  un  point  matériel  en  mou- 
vement, ont  une  résultante  nulle,  on  dit  encore  qu’elles  se  font 
équilibre.  Dans  le  cas  où  le  point  matériel  serait  soumis  à ces 
forces  seules,  il  se  trouverait  dans  les  mêmes  conditions  que 
si  aucune  force  ne  lui  était  appliquée,  et  par  suite  son  mouvement 
serait  rectiligne  et  uniforme. 

Lorsque  plusieurs  forces  appliquées  à un  même  point  ma- 
tériel se  font  équilibre,  il  est  clair  qu’une  quelconque  d’entre 
elles  est  égale  et  directement  opposée  à la  résultante  de  toutes  les 
autres. 

Soient  F,  F',  F",.--  diverses  forces  qui  agissent  sur  un  même 
point  matériel.  Menons,  par  un  point  quelconque  de  l’espace, 
trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  et  décompo.sons  cbacune 
des  forces  F,  F',  F",...  en  trois  composantes  dirigées  parallèle- 
ment à ces  axes.  Soient  X,  Y,  Z,  les  composantes  de  la  force  F; 
X',  Y',  Z',  les  composantes  de  la  force  F',  etc.  La  projection  de 
la  résultante  des  forces  F,  F',  F",.-,  sur  l’axe  des  x 1(K))  est 
égale  à 

X-|-X  -!"X  + ou  iX  'i 

de  même  les  projections  de  celle  résultante  sur  les  axes  des  7j 
et  des  J sont  respectivement 

V + Y'  + Y"  + ou  xV , 

Z + /;  4-  Z + ou  xZ. 

11  est  clair  que,  pour  que  les  forces  F,  F'  F"...  se  fassent  équi- 
libre, c’est-à-dire  pour  que  leur  résultante  soit  nulle,  il  est  né- 
cessaire et  suffisant  que  les  projections  de  cette  résultante  sur 
les  axes  soient  nulles  toutes  trois  : l’équilibre  des  forces  F,  F’, 
F”...  se  trouve  donc  exprimé  par  les  équations 

xX  = 0,  iY  = 0,  iZ  = 0. 

^ 105.  mouvement  rectiligne  d’un  point  matériel.  — Dans 
ce  qui  suit,  nous  allons  étudier  les  lois  du  mouvement  que  prend 
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un  point  matériel  sous  l’action  d’une  ou  de  plusieurs  forces.  Mais, 
les  diverses  forces  qui  agissent  simultanément  sur  un  même  point 
matériel  pouvant  toujours  être  remplacées  par  leur  résultante,  nous 
n’avons  pas  besoin  de  nous  préoccuper  de  l’existence  de  ces  di- 
verses forces,  et  nous  pouvons  raisonner,  dans  tous  les  cas , 
comme  si  le  mouvement  du  point  mobile  était  du  à l’action  d’une 
force  unique. 

Si  un  point  matériel,  partant  du  repos,  est  soumis  à l’action 
d’une  force  dont  la  direction  reste  constamment  la  même,  il  se 
mouvra  suivant  une  ligne  droite.  Il  en  sera  encore  de  même  si 
ce  point  matériel  a reçu  une  vitesse  initiale  dont  la  direction 
coïncide  avec  celle  de  la  force  qui  lui  est  appliquée.  C’est  ce 
qu’on  reconnaîtra  sans  peine,  en  raisonnant  comme  nous  l’avons 
déjà  fait  dans  le  cas  où  la  force  est  constante  en  grandeur  et  en 
direction  (§§  90  et  91). 

De  quelque  manière  que  varie  la  force  qui  agit  sur  le  point 
matériel,  si  l’on  désigne  parm  la  masse  de  ce  point,  parj  l’ac- 
célération de  son  mouvement  à un  instant  quelconque,  et  par  F 
la  valeur  de  la  force  à cet  instant,  on  aura  toujours  la  relation 

(§  98) 

F = mj. 


La  connaissance  de  la  loi  de  variation  de  la  force  F entraîne 
donc  celle  de  la  loi  de  variation  de  l’accélération  j,  ce  qui  per- 
met de  déterminer  la  loi  du  mouvement. 

Soient  t le  temps  compté  à partir  d’un  instant  quelconque 
pris  pour  origine  ; x la  distance  du  point  mobile  à un  point  li.xe 
de  sa  trajectoire  rectiligne,  à la  fin  du  temps  t;  et  t?  la  vitesse  de 
ce  point  au  même  instant.  On  a 

dx  . ■ dü  d-x 


L’accélération  j,  ainsi  obtenue,  est  positive  ou  négative  en  même 
temps  que  l’accroissement  de  vitesse  infiniment  petit  d;t  cor- 
respondant à l’élément  de  temps  dt.  Il  est  aisé  de  voir  que, 


lel  que  soit  le  signe  de  i\  ou  de. 


d. 


t: 


1o  'irifacca 
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taire  dv  est  positive  ou  lu^gative,  suivant  qu’elle  est  dirigée  dans 
le  sens  des  x positifs  ou  dans  le  sens  des  x négatifs  ; et  par  suite 
il  en  est  de  même  de  l’accélération  j.  On  voit  donc  que  la 
relation 


F =:  mj. 


qui  a été  établie  (§  98),  en  ne  considérant  que  les  valeitrs  ab- 
solues de  j et  de  F,  subsistera  encore  quand  on  prendra  j avec 
son  signe,  à la  condition  de  regarder  la  force  F comme  positive 
ou  négative,  suivant  qu’elle  agira  dans  le  sens  des  x positifs  ou 
bien  dans  le  sens  opposé. 


En  remplaçant  j par  sa  valeur 


d‘X 

W 


dans  cette  dernière  rela- 


tion, on  trouve 


m 


dl^ 


qui  n’est  autre  chose  que  l’équation  différentielle  du  mouve- 
ment du  point.  L’intégration  de  cette  équation  différentielle 
fera  connaître  l’équation  finie  du  mouvement.  Les  constantes 
arbitraires  se  déterminr  ont  d’après  les  circonstances  initiales, 
c’est-à-dire  d’après  les  valeurs  de  la  distance  x du  mobile  au 


point  fixe,  et  de  sa  vitesse 


dx 


correspondant  àt  =0. 


§ 106.  La  force  F varie,  en  général,  avec  f,  et  par  conséquent 
aussi  avec  les  quantités  x eiv;  on  conçoit  qu’elle  sera  géné- 
ralement donnée  en  fonction  de  ces  trois  variables  t,  X,  V, 
L’intégration  de  l’équation  différentielle  du  mouvement  s’ef- 
fectuera alors  en  suivant  une  marche  plus  ou  moins  complexe, 
qui  dépendra  de  la  forme  de  cette  fonction,  et  en  tenant  compte, 
en  même  temps,  de  la  relation 


Nous  nous  contenterons  ici  d’indiquer  la  marche  à suivre  pour 
faire  cette  intégration,  lorsque  \a  force  F sera  donnée  en  fonc- 
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lion  d’une  seule  des  trois  variables  /,  jc,  v.  Nous  aurons  pour 
cela  à examiner  trois  cas  distincts, 
i®’’  cas.  — La  valeur  de  F est  donnée  par  la  relation 

F = f(t). 

L’équation  différentielle  du  mouvement  est  donc 


w? 


(l^_ 


fity 


Si  l’on  multiplie  les  deux  membres  par 
trouve 


dl 
m ’ 


et  qu’on  intègre,  on 


t\  étant  la  vitesse  du  mobile  correspondant  à < = 0.  Représen- 
tons  par  9*  (/)  cette  valeur  de  — , en  sorte  que  nous  aurons 

Lift 


dx 

'dl 


?(0- 


En  multipliant  les  deux  membres  par  df,  et  intégrant  de  nou- 
veau, on  aura  définitivement 


X = Xf, 


+ 


d^ 


pour  l’équation  du  mouvement;  désigne  la  valeur  de  x cor- 
respondant à t = 0, 

2®  cas.  — On  donne 


F=r(x). 


L’équation  différentielle  qu’il 


s’agit  d’intégrer  est  donc  alors 


d-æ  ..  . 


d^x  dv 

Si  nous  remplaçons  par  — , 


cette  équation  deviendra 
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Multiplions  le  second  membre  par  et  le  premier  membre 

par  son  égal  , et  nous  aurons 

m 


d’où  en  intégrant 


2 

'ivdv  = — f U ) (Ix; 
m ' ' 


+ li  r 

inj  dTo 


Vn  et  X(^  désignent,  comme  précédemment,  les  valeurs  de  v et 
de  ,r  qui  correspondent  à < = Q.  On  tire  de  cette  équation  une 
valeur  de  v que  nous  représenterons  par  • 


y =r  <p  (x)  ; 


dx 


en  y remplaçant  v par  —,  puis  résolvant  par  rapport  à dt.  on 

iJLt 


trouve 


dt  = -:-r; 

o{xY 


on  a donc,  en  intégrant  encore  une  fois. 


= / 


*•»''  dx 


^0  ? («*•) 

cas.  — On  donne 

« 

y^fivY 

L’équation  différentielle  du  mouvement  est  dans  ce  cas 

d-x  ..  , 

ou  ce  qui  est  la  même  chose 


dv  , 

=/(«). 


DIgitized  by  Google 
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On  en  lire 


dt  = w 


dv 

W) 


d’où  en  intégrant 


di' 

m* 


Si  l’on  résout  cette  équation  par  rapport  à v,  ce  qui  donnera 


V = © (0, 


et  qu’on  observe  que  l’on  a 


V = 


dx 


dt 


y 


on  en  déduira 


Mais  on  peut  aussi  remplacer  cette  dernière  opération  par  la 
suivante  : la  relation 


dx  = vdt 


donne,  dans  le  cas  dont  il  s’agit, 

* , vdv 

dx  = rn-rr^'> 

f{v) 


d’où  l’on  tire,  en  intégrant 


x = x + m 


J fü  J^) 


il  suffit  alors  d’éliminer  v,  entre  cette  dernière  équation  et  la 
relation  entre  v et  t qui  résulte  de  la  première  intégration,  pour 
avoir  la  relation  cherchée  entre  x et  t. 
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§ 107.  Exemples  de  mouvements  rectilignes.  — NouS  allonS- 
appliquer  ce  qui  précède  à deux  exemples. 


OA  et  variant  en  raison  inverse  du  carré  de  la  dis- 
tance du  point  mobile  au  point  A de  cette  ligne.  Nous 
verrons  plus  lard  que  le  poids  d’un  corps,  placé  suc- 
cessivement à différentes  hauteurs  au-dessus  de  la 
surface  de  la  terre,  varie  sensiblement  en  raison  in- 
verse du  carré  de  la  distance  qui  le  sépare  du  centre  ^ 
du  globe  terrestre;  en  sorte  que  l’exemple  que  nous 
allons  traiter  peut  être  regardé  comme  se  rapportant 
au  mouvement  d’un  corps  pcsaiU  qu’on  laisserait  tomber  d’une- 
certaine  hauteur  au-dessus  de  la  surface  de  la  terre,  sans  vi- 
tesse initiale,  et  dans  le  vide,  pour  ne  pas  avoir  à tenir  compte 
de  la  résistance  de  l’air.  Nous  supposerons  donc  que  A est  le 
centre  de  la  terre,  et  que  la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel 
n’est  autre  chose  que  son  poids.  Soit  R le  point  où  la  ligne  OA 
perce  la  surface  de  la  terre  : lorsque  le  mobile  est  en  ce  points 
son  poids  est  égal  à mg  (§  98).  Le  poids  du  mobile,  en  un  point 
quelconque  M de  la  droite  suivant  laquelle  il  se  meut,  aura  pour 
expression 


en  désignant  par  x la  distance  OM,  par  a la  distance  0.\,  et  par  r 
le  rayon  AB  de  la  terre.  D’après  cela,  l’équation  différentielle  du 
mouvement  sera 


Nous  nous  trouvons  ici  dans  le  second  des  trois  cas  qui  ont 
été  traités  dans  le  paragraphe  100..  En  opérant  comme  nous 
l’avons  dit,  en  observant  que  la  vitesse  initiale  est  nulle  par 
hypothèse,  ainsi  que  la  distance  initiale  Xq  du  mobile  au  point  O, 
nous  trouverons  d’abord 


Considérons  d’abord  le  mouvement  d’un  point  ma- 
tériel qui  part  du  point  0,  fig,  50,  sans  vitesse  ini- 
tiale, sous  l’action  d’une  force  dirigée  suivant  la  ligne 


0 


m: 

s 


d-x  r- 


dt^  ^ {a  — xy^ 
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V-  = X 

a a — X 


dx 

En  y remplaçant  v par  — , puis  résolvant  par  rapport  à dt,  et 

tvv 

■remarquant  que  dx  et  dl  sont  de  môme  signe,  nous  aurons 


a — X , 
X / J dx 


. \ / ■ I / « — X . 1 I / ^ 

"=y  if-iy  — -y 

1 I a n — 2.r  a i a dx 

^7^  2 j X + 27- & 


l^a.v  — X-  ^ ^ /«Æ  — X-  ' 

En  intégrant  de  nouveau,  et  tenant  compte  de  ce  que  x est  nul 
en  même  temps  que  nous  obtiendrons  enfin  l’équation  finie  du 
mouvement,  qui  est 


t=.l  + f 

'2g  2r*^  2g 


a — 2x 

arc  cos . 

uj  (i 


108.  Considérons  encore  le  mouvement  rectiligne  d’un 
ipoint  matériel  soumis  aux  actions  simultanées  de  deux  forces, 
dont  l’une  est  constante  en  grandeur  et  en  direction,  et  dont 
l’autre,  toujours  dirigée  en  sens  contraire  du  mouvement,  varie 
proportionnellement  au  carré  de  la  vitesse  du  mobile.  C’est  le 
cas  d’un  corps  pesant  qui  se  meut  dans  l’air,  en  supposant  que 
le  poids  du  corps  soit  constant,  et  que  la  résistance  qu’il  éprouve 
(le  la  part  de  l’air  varie  proportionnellement  au  carré  de  sa  vi- 
tesse. Nous  supposerons  donc  que  la  force  constante  qui  agit 
sur  le  point  matériel  soit  son  poids  mg^  et  nous  représenterons 

l’autre  force,  qui  sera  la  résistance  de  l’air,  par  mg  p,  v étant 

la  vitesse  du  mobile  à un  instant  quelconque,  et  k étant  la  valeur 
particulière  de  cette  vitesse  pour  laquelle  la  seconde  force  de- 
vient égale  à la  première. 

Examinons  d’abord  le  cas  où  le  corps  dont  nous  nous  occupons 
(commence  à se  mouvoir  sans  vitesse  initiale.  Son  mouvement 
.s’effectue  suivant  la  verticale  menée  par  son  point  de  départ,  et 
<le  haut  en  bas  ; la  résistance  qu’il  éprouve  de  la  part  de  l’air  est 
donc  dirigée  verticalement  et  de  bas  en  haut,  c’est-à-dire  en  sens 
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contraire  de  l’action  de  la  pesanteur.  Ce  corps  se  meut  comme 
s’il  était  soumis  à l’action  de  la  résultante  de  son  poids  mg 

y 2 

et  de  la  résistance  de  l’air  mg  résultante  qui  est  évidemment 


égale  à 


mg-mg^,- 


D'après  cela,  on  voit  que,  si  l’on  désigne  par  x la  distance  du 
mobile  k son  point  de  départ,  on  aura  pour  l’équation  dilTérenticlle 
•du  mouvement 

d-x  ( . v^\ 

équation  qui  rentre  dans  le  troisième  cas  du  § 106.  Si  nous  y 
d)“  X dfc 

remplaçons  — par  son  égal  —,  et  que  nous  résolvions  ensuite 

par  rapport  à df,  nous  trouverons 

k-  dv  k 
dt  — — x 


dv  ^ dv 


b)’ 


g k^  — v~  i.(j  \k  + V ' k 
<roù,  en  intégrant  et  observant  que  la  vitesse  initiale  est  nulle, 

. . k J k + V 

€ette  équation,  résolue  par  rapport  à v,  donne 

^(jt 


V = k 


k 

e — J . 
k 

e + 1 


e désigne  la  base  du  système  de  logarithmes  népérien.  Si  l’on 

dx  , » 

remplace  v par  —,  et  qu’on  multiplie  les  deux  membres  de  l’é- 

Utf 

^juation  par  dt^  on  trouvera 


dx  = k 


k 

e —1 
k 

€ + 1 


dt=k 


ë 

k 

e — e 


ë 

k 


ë —ë 

k k 
e + c 


dt; 
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d’où,  en  intégrant  de  nouveau,  et  déterminant  la  constante  de 
manière  que  oo  soit  nul  pour  t = 0, 


La  valeur  de  v pouvant  se  mettre  sous  la  forme 

__ 

ic 


k 

1 

on  voit  que  la  vitesse  du  mobile  augmente  constamment,  sans 
cependant  jamais  dépasser  la  vitesse  k;  elle  s’approche  indéfini- 
ment de  cette  limite  k,  et  ne  lui  devient  égale  que  lorsque  t est 
infini. 

Voyons  maintenant  comment  s’effectue  le  mouvement  du 
corps  sous  l’action  des  mêmes  forces,  lorsqu’il  a été  primitive- 
ment lancé  verticalement,  et  de  bas  en  haut,  avec  une  vitesse 
Vy.  Ce  corps  commence  par  s’élever  verticalement;  sa  vitesse 
diminue  peu  à peu  ; bientôt  il  cesse  de  monter,  pour  se  mettre 
en  mouvement  en  sens  contraire  suivant  la  même  droite,  en 
prenant  une  vitesse  de  plus  en  plus  grande.  Pendant  que  le 
corps  monte,  la  résistance  qu’il  éprouve  de  la  part  de  l’air  est 
dirigée  de  haut  en  bas,  de  même  que  l’action  de  la  pesanteur; 
la  résultante  des  deux  forces  auxquelles  il  est  soumis  est  donc 
égale  à 

t-’ 

mg  + 

Si  nous  désignons  encore  par  x la  distance  du  mobile  à son  point 
de  départ,  et  si  nous  remarquons  que  la  force  résultante  dont 
nous  venons  de  donner  la  valeur  est  dirigée  en  sens  contraire 
du  sens  dans  lequel  se  compte  cette  distance  a?,  nous  verrons 
que  l’équation  différentielle  du  mouvement  ascendant  du  mobile 
est  la  suivante  : 
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+p); 

nous  sommes  donc  encore  dans  le  troisième  cas  du  paragra- 

(l~x  clv 

phe  10().  Si  nous  remplaçons  par  — , et  que  nous  résolvions 
par  rapport  à rf/,  nous  trouverons 

„ (Iv 

= X 7-r-; — T,\ 

(J  k-  + r- 

d’oû,  en  intégrant  et  observant  que,  pour  < = Ü,  on  doit  avoir 

V = V,, 

, k ^ Vn  k ^ V k . A'f'o  — kv 

t = - arc  tari"  rr arc  tan"  r = - arc  taiiff  -r-r 


0 


0 


k 0 


^ k^  4-  rr„ 


Cette  équation  étant  résolue  par  rapport  à r,  nous  donnera 


f;  = k 


ni  , . al 
l'o  cos  ^ — k sur 

fi  n 

k cos  ^ 4-  r„  sin  ^ 


Mettant  ^ à la  place  de  r,  multipliant  de  part  et  d’autre  par 

dlj  intégrait  et  déterminant  la  constante  par  la  condition  que 
,pour  t = O on  ait  j?  = O,  nous  trouverons 


k‘ , / fit  , t'o  • (lt\ 

x = —l  . [ cos  T 4-  -,  sm  -Y 
r/ . \ k k k / 


Telle  est  l’équation  finie  du  mouvement  ascendant  que  nous 
nous  étions  proposé  de  déterminer.  Le  mobile  se  mouvra  con- 
formément à cette  équation,  tant  que  sa  vitesse  sera  dirigée  de 
bas  en  haut,  c’est-à-dire  tant  que  t sera  inférieur  à la  valeur 
pour  laquelle  l’expression  précédente  de  la  vitesse  v s’annule. 
Mais  quand  t aura  atteint  celte  valeur  particulière  qui  est 

/ = - arc  taii"  y> 
g ^ k 

le  mobile  cessera  de  s’élever,  et  alors  il  redescendra,  en  se 
«louvant  suivant  la  loi  que  nous  avons  trouvée  précédemment, 
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pour  le  cas  d’un  corps  qui  tombe  dans  l’air  sans  vitesse  initiale. 

La  question  qui  vient  d’être  traitée  dans  tout  ce  paragraphe 
nous  fournit  un  exemple  d’un  m.ouvement  dans  lequel  la  force 
n’est  pas  toujours  représentée  par  la  même  expression  analy- 
tique. 

^ lOQ.  Mouvement  curviligne  d*nn  point  ‘ matériel. 

— Si  la  direction  de  la  force  qui  agit  s^ir  un  point  matériel  no 
reste  pas  constamment  la  même,  ou  bien  si,  cette  direction  étant 
constante,  le  mobile  a revu  une  vitesse  initiale  dirigée  autre- 
ment que  la  force  qui  agit  sur  lui,  le  mouvement  est  curviligne. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  le  mouvement  s’effectue  dans 
un  plan  : 1“  lorsque  la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel  reste 
constamment  parallèle  à un  plan  fixe,  et  que  sa  vitesse  initiale 
est  également  parallèle  à ce  plan;  '2'’  lorsque  la  force  est  tou- 
jours dirigée  vers  un  point  fixe,  (juelle  que  soit  d’ailleurs  la  di- 
rection de  la  vitesse  initiale  du  mobile.  Pour  s’en  rendre  compte, 
il  suffit  de  substituer  à l’action  continue  de  la  force  une  action 
intermittente,  comme  nous  l’avons  déjà  fait  (§  00),  et  d’examiner 
successivement  les  divers  changements  de  direction  que  la  vi- 
tesse du  mobile  éprouve  chaque  fois  que  la  force  exerce  son 
action  sur  lui.  En  appliquant  le  principe  du  80,  on  reconnaît 
que  les  vitesses  dont  le  mobile  est  animé,  avant  et  .après  cha- 
cune de  ces  actions  de  la  force,  sont  dirigées  dans  un  plan  pas- 
sant par  la  direction  de  la  force  même.  Il  s’ensuit  que,  dans 
chacun  des  deux  cas  indiqués  ci-dessus,  et  dans  l’hypothèse 
d’une  force  agissant  par  intermittence,  le  mobile  parcourt  un 
polygone  qui  sc  trouve  situé  tout  entier  dans  un  plan.  Si  l’on 
se  rapproche  ensuite  peu  à peu  de  la  réalité,  en  admettant  que 
les  actions  successives  de  la  force  soient  de  plus  en  plus  rap- 
prochées les  unes  des  autres,  on  voit  que  les  côtés  de  la  trajec- 
toire polygonale  du  mobile  deviennent  de  plus  en  plus  petits, 
sans  que  le  polygone  cesse  d’être  contenu  tout  entier  dans  un‘ 
même  plan,  et  à la  limite,  lorsque  l’acUon  intermittente  de  la 
force  se  confond  avec  une  action  continue,  la  trajectoire  po- 
lygonale devient  une  trajectoire  courbe  dont  tous  les  points  se 
trouvent  encore  dans  un  même  plan. 
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D’après  ce  qui  a été  dit  précédemment  (§§  05  et  08),  de 
quelque  manière  que  la  force  F qui  agit  sur  le  point  matériel 
change  de  grandeur  et  de  direction  avec  le  temps,  l’accéléra-  * 
tion  totale  du  mouvement  du  point  est  cà  chaque  instant  dirigée 
suivant  la  direction  de  la  force  ; et  la  grandeur  de  cette  accélé- 
ration totale  est  liée  à la  valeur  de  la  force  F par  la  relation 

K = mj\ 

m étant  la  masse  du  point  matériel  dont  il  s’agit. 

§'  110.  Force  tangentielle*  force  cenfrlpète.  — Si  l’ou 
décompose  l’accélération  totale  y,  dans  le  mouvement  du  point 
matériel  soumis  à l’action  de  la  force  F,  en  deux  composantes 
dirigées,  l’une  suivant  la  tangente  à la  trajectoire  du  mobile, 
l’autre  suivant  son  rayon  de  courbure,  on  trouve  deux  accéléra- 
tions dont  les  valeurs  sont 

dv  î-2 

dV  . f’ 

et  que  nous  avons  désignées  précédemment  sous  les  noms 
d’accélération  tangentielle  et  d’accélération  centripète  (§  TU). 
Décomposons  de  même  la  force  F en  deux  composantes  F,, 
dirigées  suivant  les  mêmes  droites.  Le  parallélogramme  qui  ser- 
vira à faire  cette  décomposition  sera  évidemment  semblable  à 
celui  qui  sert  à faire  la  décomposition  de  l’accélération  totale  ; 
puisque  les  directions  des  côtés  et  des  diagonales  de  ces  deux  pa- 
rallélogrammes sont  les  mêmes  : donc  il  existera,  entre  les  deux 
composantes  Fj,  F2  de  la  force  F,  et  les  composantes  correspon- 
dantes de  l’accélération  totale  j,  le  mênTc  rapport  qu’entre  la 
force  F ellc-nunne  et  cefte  accélération  totale.  Ainsi  on  aura 


La  force  F,,  qui  est  la  projection  de  la  force  F sur  la  tangente  à 
la  trajectoire  du  mobile,  se  nomme  la  force  tangentielle.  La 
force  F2,  projection  de  la  force  F sur  la  direction  du  rayon  de 
courbure  de  cette  trajectoire,  se  nomme  la  force  centripète. 

D’après  les  valeurs  que  nous  venons  de  trouver  pour  ces 
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(leux  composantes  de  la  force  F,  on  voit  que  le  changement  de 
grandeur  que  la  vitesse  du  mobile  éprouve  avec  le  temps  est 
uniquement  dû  à la  force  tangentielle;  en  sorte  que,  si  cette 
force  tangentielle  était  constamment  nulle,  c’est-à-dire  si  la  force 
F était  toujours  normale  à la  trajectoire,  la  vitesse  du  mobile  ne 
varierait  pas,  et  le  mouvement  serait  uniforme.  De  même  le 
changement  de  direction  de  la  vitesse  du  mobile  est  uniquement 
dû  à la  force  centripète  : c’est-à-dire  que,  si  la  force  F était  à cha- 
que instant  dirigée  suivant  la  direction  de  la  vitesse  du  mobile, 
ou,  en  d’autres  termes,  suivant  la  tangente  à la  trajectoire  qu’il 
décrit,  cette  trajectoire  serait  nécessairement  une  ligne  droite. 

§ 1 1 i . Projection  du  mouvement  sur  un  plan  fixe. 

— Lorsqu’un  point  matériel  se  meut  dans  l’espace,  en  vertu 
d’une  vitesse  initiale,  et  sous  l’action  d’une  force  qui  lui  est  ap- 
pliquée, il  est  souvent  utile  d’étudier  la  projection  de  son  mou- 
vement sur  un  plan  fixe.  Nous  avons  déjà  vu  que  la  vitesse 
et  l’accélération  totale  dans  le  mouvement  projeté,  sont  les  pro- 
jections de  la 'vitesse  et  de  l’accélération  totale  du  mobile  dans 
l’espace  (§§  12  et  74).  Si  nous  tenons  compte  maintenant  de  la 
liaison  qui  existe  entre  la  force  qui  agit  sur  un  point  matériel  et 
l’accélération  totale  du  mouvement  de  ce  point,  nous  arriverons 
.à  une  conséquence  importante. 

Soient  F la  force  qui  agit  sur  le  point  matériel,  m la  masse  de 
■ce  point,  et  j l’accélération  de  son  mouvement;  nous  savons 
que  F et  j ont  la  même  direction,  et  qu’en  outre  on  a 

F = mj. 

Si  F'  et  / sont  les  projections  de  F et  de  j sur  un  plan  fixe,  ces 
deux  projections  seront  dirigées  suivant  une  même  droite , et 
de  plus  le  rapport  de  F'  à F sera  le  même  que  celui  de  / à j : 
donc  on  aura  aussi 

= inj . 

■On  en  conclut  nécessairement  que  le  mouvement  du  mobile, 
projeté  sur  le  plan  fixe,  n’est  autre  chose  que  le  mouvement 
que  prendrait  dans  ce  plan  un  point  matériel  de  masse  m,  sous 
Faction  de  la  force  projetée  F',  ce  point  ayant  reçu  une  vitesse 
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initiale  égale  à la  projection  de  la  vitesse  initiale  du  mobile  de 
l’espace. 

Cette  proposition  est  vraie  de  quelque  manière  que  les  lignes 
projetantes  soient  dirigées  par  rapport  au  plan  de  projection. 

§ li!2.  Projc^lion  du  mouTement  sur  une  droite  fixe.  — > 

Ce  que  nous  venons  de  dire  pour  la  projection  d’un  mouvement, 
sur  un  plan  fixe,  nous  pouvons  le  répéter  pour  la  projection  de 
ce  mouvement  sur  une  droite  fixe. 

Nous  savons  déjà  que  la  vitesse  et  l’accélération  dans  le  mou- 
vement projeté  sont  les  projections  de  la  vitesse  et  de  l’accélé- 
ration totale  dans  le  mouvement  que  l’on  projette  (§§  13  et  75). 
En  raisonnant  comme  nous  l’avons  fait  il  n’y  a qu’un  instant 
(§111),  nous  trouverons  en  outre  que  le  mouvement  projeté  est 
précisément  celui  que  prendrait  sur  la  droite  fixe  un  point 
matériel  de  même  masse  que  celui  qui  se  meut  dans  l’espace,  s’il 
était  constamment  soumis  à l’action  de  la  force  projetée,  et 
qu’il  eût  reçu  primitivement  une  vitesse  égale  à la  projection  de 
la  vitesse  initiale  du  mobile  de  l’espace. 

Ce  résultat  est  vrai,  de  quelque  manière  que  s’effectue  la 
projection  du  mouvement  sur  la  droite  fixe,  et  convient  en  par- 
ticulier au  cas  où  la  projection  est  orthogonale. 

§ 113.  'Hiéorèmes  relatifs  aux  quantités  de  mouvement 
— Dans  le  mouvement  rectiligne  d’un  point  matériel  de  masse  m 
soumis  à l’action  d’une  force  F,  on  a 


dv  „ 


dv 


puisque  l’accélération  j a pour  valeur — • Si  l’on  multiplie  les 
deux  membres  .de  celte  relation  par  dt,  on  trouve 


mdv  = ¥dt, 

d’où  en  intégrant  entre  les  limites  0 et  f du  temps,  et  désignant 
par  Vq  la  valeur  de  v correspondant  à / = 0 ; 


10 


1 
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' Le  produit  mv  se  nomme  la  quantilé  de  mouvement  du  mobile. 

L’intégrale  j*  Vdt  se  nomme  Vimpuhion  de  la  force  F,  pendant 

le  temps  auquel  celte  intégrale  se  rapporte  ; Ydl  est  V impulsion 
élémentaire,  de  la  force.  Les  deux  dernières  équations  qui  vien- 
nent d’être  écrites  peuvent  donc  s’énoncer  de  la  manière  sui- 
vante : i®  l’accroissement  {mdv)  qu’éprouve  la  quantité  de  mou- 
vement du  mojîile  pendant  l’élément  dt  du  temps,  est  égal  à 
l’impulsion  élémentaire  de  la  force  F pendant  ce  temps;  2®  l’ac- 
complissement total  (mv  — mv^^)  de  la  quantité  de  mouvement  du 
mobile  pendant  un  temps  fini  quelconque  /,  est  égal  à l’impul- 
sion de  la  force  F pendant  ce  temps  t. 

Si  l’on  considère  un  point  matériel  se  mouvant  d’une  ma- 
nière quelconque  dans  l’espace,  et  qu’on  projette  son  mouve- 
ment sur  une  droite  fixe,  on  peut  appliquer  au  mouvement 
projeté  ce  qui  vient  d’être  dit  d’un  mouvement  rectiligne.  Ainsi 
l’accroissement  qu’éprouve  la  quantité  de  mouvement  projetée, 
pendant  un  intervalle  de  temps  quelconque,  infiniment  petit  ou 
fini,  est  toujours  égal  à l’impulsion  de  la  force  projetée  pendant 
le  même  intervalle  de  temps.  Nous  entendons  ici  par  quantité 
de  mouvement  projetée,  à un  instant  quelconque,  le  produit  de 
la  masse  du  mobile  par  la  projection  de  la  vitesse  dont  il. est 
animé  à cet  insUmt. 

Dans  le  cas  d’un  mouvement  curviligne,  la  force  tangentielle 
étant  désignée  par  F,,  on  a (§  110) 


m 


dv 

dt 


F,. 


Lotte  relation  nous  conduit  aux  deux  suivantes  : 

mdv  = V\dl,  mv  — = Ç F^dt. 

On  peut  donc  dire  encore,  dans  ce  cas,  que  l’accroissement  de 
la  quantité  de  mouvement  du  point  matériel,  pendant  un  temps 
quelconque  infiniment  petit  ou  fini,  est  égal  à l’impulsion  de  la 

force  tangentielle  pendant  ce  temps. 

n*: 
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L’intégrale  j Ydl^  à laquelle  nous  donnons  le  nom  d’impul- 
sion de  la  force  F,  peut  se  calculer  rigoureusement,  ou  bien  se 
déterminer  approximativement  à l’aide  des  méthodes  de  qua- 
drature, lorsque  la  force  F est  connue  en  fonction  du  temps  t. 
Lorsqu’il  n’en  est  pas  ainsi,  c’est-à-dire  lorsque  F est  donné  en 
fonction  de  certaines  quantités  qui  sont  des  fonctions  inconnues 
,<lu  temps  ty  telles  que  la  vitesse  du  mobile,  sa  distance  à un 
point  fixe,  etc.,  on  ne  peut  plus  trouver  à priori  la  valeur  de 

i’intégrale  j Ydt;  ce  n’est  qu’après  qu’on  aura  trouvé  les  lois 

t/  ® 

du  mouvement,  que  la  force  F pourra  être  exprimée  explicite- 
ment en  fonction  de  t,  et  qu’on  sera  en  mesure  de  calcule?  l’in- 
rt 

tégrale  / Vdt  : mais  cette  intégrale  n’en  doit  pas  moins  être 

considérée  tout  d’abord  comme  ayant  une  valeur  entièrement 
déterminée,  et  cela  lors  même  que  des  difficultés  d’analyse 
s’opposeraient  à ce  qu’on  pût  arriver  à en  effectuer  ultérieure- 
ment le  calcul  complet. 

§ ili.  Pour  arrivera  un  autre  théorème  relatif  aux  quantités 
de  mouvement,  considérons  d’abord  un  mouvement  s’effectuant 
tout  entier  dans  un  plan.  L’accélération  totale  j,  dans  ce  mou- 

F 

vement,  est  constamment  égale  à — , et  la  direction  de  cette 

m 

accélération  totale  est  la  même  que  celle  de  la  force  F qui  la 
produit.  La  vitesse  acquise  par  le  point  matériel,  pendant  le 

P’ 

temps  dly  étant  égal  kjdl  (§  70),  aura  donc  pour  valeur  — dt, 

m 

Cela  posé,  soit  MN,  fig,  57,  la  ligne  qui 
représente  la  vitesse  v du  point  ma- 
tériel à la  fin  du  temps  t,  et  MP  une 
ligne  égale  et  parallèle  à celle  qui 
représente  sa  vitesse  v'  à la  fin  du 
temps  t -|-  dt;  MQ,  égale  et  parallèle  à / 
jNP,  est  la  vitesse  acquise  par  ce  point 
pendant  le  temps  dt,  La  vitesse  MP 

F 

ou  v'  est  la  résultante  des  vitesses  MN  ou  v,  et  MQ  ou  — dl.  Or, 

m ’ 


Fij,'.  57. 
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si  l’on  se  reporte  à la  proposition  fondamentale  de  la  théorie 
des  moments  des  forces  agissant  sur  un  même  point  (§  iOI), 
et  si  l’on  observe  que  la  composition  des  vitesses  s’effectuant 
absolument  de  la  même  manière  que  la  composition  des 
forces,  la  même  proposition  fondamentale  peut  s’appliquer 
aux  vitesses  simultanées  d’un  point  et  à leur  résultante,  on 
pourra  énoncer  le  théorème  suivant  : Le  moment  de  la  vitesse 
résultante  r'  par  rapport  à un  point  quelconque  O du  plan  dans 
lequel  s’effectue  le  mouvement,  est  égal  à la  somme  des  mo- 

F 

ments  des  vitesses  v et  — dty  par  rapport  à ce  point.  Nous  nom- 
mons, bien  entendu,  moment  d’une  vitesse  par  rapport  au 
point  O,  le  produit  de  cette  vitesse  par  la  distance  du  point  O 
h sa  direction.  Ainsi,  en  désignant  par  p,  p\  p"  les  distances  du 
point  O aux  directions  des  lignes  MN,  MP,  MQ,  nous  aurons 


F 

v'p  = vp  H — df.p\ 
' ^ m ^ 


On  en  déduit 


mv  .p  — mv . P = V(U  ,p\ 

équation  qui  exprime  que  l’accroissement  du  moment  de  la 
quantité  de  mouvement  du  point  matériel  par  rapport  au  point 
O,  pendant  le  temps  dt,  est  égal  au  moment  de  l’impulsion  élé- 
mentaire de  la  force  F,  pendant  ce  temps  dty  pris  par  rapport 
au  môme  point  0.  Nous  désignons  encore  ici  sous  les  noms  de 
moment  de  la  quantité  de  mouvement  mi\  moment  de  l’im- 
pulsion élémentaire  ¥dl  par  rapport  au  point  0,  les  produits  de 
mv  et  de  Fdt  par  les  distances  du  point  0 aux  directions  de  la 
vitesse  v et  de  la  force  F.  Enfin,  si  nous  ajoutons  membre  à 
membre  les  équations  auxquelles  cet  énoncé  correspond,  et  qui 
se  rapportent  à une  série  d’éléments  successifs  du  temps,  nous 
arriverons  au  théorème  suivant  : 

L’accroissement  total  qu’éprouve  le  moment  de  la  quantité 
de  mouvement  du  point  matériel  par  rapport  à un  point  du 
plan  de  sa  trajectoire,  pendant  un  intervalle  de  temps  quelcon- 
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que,  est  égal  à la  somme  des  moments,  par  rapport  à ce  point, 
des  impulsions  élémentaires  de  la  force  correspondant  aux  divers 
éléments  de  ce  temps. 

. Ce  théorème,  qui  vient  d’être  établi  pour  le  cas  où  un  point 
matériel  se  meut  dans  un  plan,  convient  évidemment  à la  pro- 
jection d’un  mouvement  quelconque  sur  un  plan  fixe.  On  peut 
donc  dire  que,  de  quelque  manière  qu’un  point  matériel  se 
meuve  dans  l’espace  sous  l’action  d’une  force,  si  l’on  projette 
son  mouvement  sur  un  plan  fixe,  l’accroissement  total  qu’é- 
prouve le  moment  de  la  quantité  de  mouvement  projetée  par 
rapport  à un  point  du  plan  de  projection,  pendant  un  temps 
quelconque,  est  égal  à la  somme  des  moments,  par  rapport 
à ce  point,  des  impulsions  élémentaires  de  la  force  projetée  cor- 
respondant aux  divers  éléments  de  ce  temps. 

§ 115.  Théorème  des  aires.  — Dans  le  cas  d’un  mouve- 
ment qui  s’effectue  tout  entier  dans  un  plan,  si  la  direction  de 
la  force  F passe  constamment  par  un  point  O de  ce  plan,  le 
moment  de  l’impulsion  élémentaire  Fdt  de  la  force  F par  rap- 
port à ce  point  0 sera  toujours  nul  : donc,  d’après  le  théorème 
du  § 114,  le  moment  niv  ,p  de  la  quantité  de  mouvement  du 
mobile  par  rapport  à ce  point  0 ne  changera  pas  de  valeur 
avec  le  temps.  La  quantité  ^vdt  . p,  que  l’on  obtient  en  multi- 
pliant mv  . P par  —y  ne  variera  donc  pas  non  plus,  si  l’on 

regarde  dt  comme  constant.  Mais  cette  quantité  ^vdt.  p est 
précisément  la  mesure  de  la  surface  du  triangle  formé  par  les 
rayons  vecteurs  menés  du  point  O aux  deux  positions  que  le 
mobile  occupe  à la  fin  du  temps  i et  à la  fin  du  temps  t -|-  dt, 
et  par  l’élément  vdt  de  trajectoire  compris  entre  ces  deux  posi- 
tions : donc  les  aires  décrites,  pendant  des  éléments  de  temps 
successifs  et  égaux,  par  le  rayon  vecteur  qui  joint  le  mobile  au 
point  O,  sont  égales  entre  elles.  On  en  conclut  que  l’aire  totale 
décrite  par  ce  rayon  vecteur  pendant  un  temps  quelconque  est 
proportionnelle  à ce  temps.  C’est  dans  cette  proposition  que  con- 
siste le  théorème  des  aires. 

Ce  théorème  ne  suppose  rien  sur  la  manière  dont  la  grandeur 
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lie  la  force  appliquée  au  mobile  varie  avec  le  temps  : la  condi- 
lion  que  la  direction  de  celle  force  passe  toujours  par  un  môme 
point  du  plan  dans  lequel  le  mobile  se  déplace  est  seule  néces- 
saire pour  que  le  théorème  ait  lieu.  Si  cette  condition  est  remplie, 
peu  importe  que  la  force  varie  d’une  manière  continue  ou  discon- 
tinue, qu’elle  agisse  toujours  dans  le  même  sens,  ou  qu’elle  change 
brusquement  de  sens;  les  aires  décrites  par  le  rayon  vecteur  qui 
joint  le  point  mobile  au  point  par  lequel  passe  constamment  la 
direction  de  la  force,  sont  toujours  proportionnelles  aux  temps 
employés  à les  décrire. 

Il  est  aisé  de  voir  que,  réciproquement,  si  le  mouvement  d’un 
point  matériel  s’effectue  dans  un  plan,  de  telle  manière  que  le 
rayon  vecteur,  qui  joint  ce  point  mobile  à un  point  fixe  O du 
plan,  décrive  des  aires  proportionnelles  aux  temps  employés  à 
les  décrire,  la* force  qui  agit  sur  le  point  matériel  reste  toujours 
dirigée  vers  ce  point  0.  En  effet,  s’il  en  était  autrement,  le  mo- 
ment de  l’impulsion  élémentaire  de  cette  force,  par  rapport  au 
point  0,  ne  serait  pas  constamment  nul;  le  moment  de  la  quan- 
tité de  mouvement  du  mobile  par  rapport  au  même  point  0 
changerait  donc  de  valeur  avec  le  temps  (§114);  et  par  suite 
l’aire  élémentaire  IvUt  . 7),  qu’on  obtient  en  multipliant  le  mor 

ment  wr  . p de  la  quantité  de  mouvement  par  varierait  d un 

instant  à un  autre,  pour  une  même  valeur  de  dt,  ce  qui  est  con- 
traire à l’hypothèse. 

Si  l’on  considère  le  mouvement  d’un  point  dans  l’espace,  et 
qu’on  projette  ce  mouvement  sur  un  point  fixe,  tout  ce  qui  vient 
d’être  dit  peut  s’appliquer  au  mouvement  projeté.  Le  théorème 
des  aires  a lieu  pour  ce  mouvement  projeté,  si  la  projection  de 
la  force  est  constamment  dirigée  vers  un  même  point  0 du  plan 
de  projection,  c’est-à-dire  si  la  force  appliquée  au  point  mo- 
bile dans  l’espace  se  trouve  à chaque  instant  dans  un  plan 
passant  par  une  parallèle  aux  lignes  projetantes  menée  par  le 
point  0. 

§ 116.  Théorème  des  forces  vives.  — Reprenons  la  rela- 
tion 
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dans  laquelle  F,  désigne  la  composante  langentlelle  de  la 
force  F appliquée  au  point  matériel  de  masse  m.  Si  nous  mul- 
tiplions le  second  membre  par  le  chemin  ds  que  le  mobile  par- 
court sur  sa  trajectoire  pendant  le  temps  dt,  et  le  premier  mem^ 
bre  par  la  quantité  égale  rdt,  nous  trouverons 


mvdv  = l'ids; 

d’où,  en  intégrant  entre  des  limites  correspondant  à deux  posi-* 
lions  particulières  du  mobile, 

mv^  — mi'Q^  ~2  I F,ds. 

J «0 


î " est  la  vitesse  dont  le  mobile  est  animé  lorsqu’il  occupe  la  posi- 
tion pour  laquelle  l’arc  s de  sa  trajectoire  qui  le  sépare  d’un  point 
fixe  a pour  valeur  s". 

Le  produit  mv^  de  la  masse  d’un  point  matériel  par  le  carré 
de  sa  vitesse,  se  nomme  la  force  vive  de  ce  point.  L’intégrale 


F,^/s,  dans  laquelle  entre  la  force  F,,  projection  de  la  force  F 


sur  la  tangente  à la  trajectoire,  se  nomme  le  travail  de  la  force  F 

pendant  le  temps  que  le  mobile  emploie  à passer  de  l’une  à 

l’autre  des  deux  positions  correspondant  aux  deux  limites  de 

« 

cette  intégrale.  L’élément  Fjrfs  de  cette  intégrale  est  le  travail 
élémentaire  de  la  force  F pendant  l’élément  de  temps  dt, 

A l’aide  de  ces  délinitions,  nous  pouvons  énoncer  de  la  ma- 
nière suivante  le  théorème  auquel  correspond  l’équation  ci-des- 
sus  : l’accroissement  de  la  force  vive  d’un  point  matériel,  en  mou- 
vement sous  l’action  d’une  force  F,  pendant  un  intervalle  de  temps 
quelconque,  est  égal  au  double  du  travail  de  la  force  F pendant  ce 
temps.  C’est  en  cela  que  consiste  le  théorème  des  forces  viveSy  dans 
le  cas  du  mouvement  d’un  point  matériel. 

Ce  que  nous  avons  dit  à la  fin  du  § 1 1 3,  relativement  à l’inté- 
grale qui  représente  l’impulsion  de  la  force  appliquée  à un  point 
matériel,  peut  s’appliquer  à la  nouvelle  intégrale  que  nous  venons 
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de  considérer  et  qui  représente  le  travail  de  la  force.  Dans  le 
mouvement  d’un  point  matériel  soumis  à l’action  d’une  force  quel- 
conque, cette  intégrale,  prise  entre  deux  positions  quelconques 
du  mobile  sur  sa  trajectoire,  a une  valeur  entièrement  détermi- 
née, quelles  que  soient  d’ailleurs  les  difficultés  qui  puissent  se 
présenter  lorsqu’on^cherche  à en  effectuer  le  calcul. 

§ 117.  Travail  des  forces.  — Au  point  de  vue  de  la  détermina- 
tion des  lois  du  mouvement  d’un  point  matériel  sous  l’action  d’une 
force  donnée  F,  dont  la  composante  tangentielle  est  F,,  la  rela- 
tion 


trouvée  dans  le  § 113,  et  la  relation 

' 

mv^  — wi'o^  = 2 I FfCls 
J «0 

à laquelle  nous  venons  de  parvenir  (§  116),  ont  le  même  degré 
d’importance.  L’une  et  l’autre  peuvent  également  servir  à faire 
connaître  la  loi  suivant  laquelle  varie  la  vitesse  du  mobile  sur  sa  * 
trajectoire;  on  sera  guidé,  dans  chaque  cas  particulier,  pour 
prendre  une  de  ces  deux  relations  de  préférence  à l’autre,  par  la 
facilité  plus  ou  moins  grande  que  l’on  trouvera  à calculer  l’une 
ou  l’autre  des  intégrales  qui  y entrent. 

Mais,  dans  les  applications  de  la  Mécanique  aux  machines,  il 
n’en  est  plus  de  même.  La  seconde  des  deux  relations  dont  il 
s’agit  acquiert  une  importance  beaucoup  plus  grande  que  la 
première.  Cela  tient  à ce  que  le  travail  de  la  force  F,  représenté 
par  l’intégrale  qui  entre  dans  cette  seconde  relation,  joue  un  très- 
grand  rôle  dans  ce  genre  d’applications,  ainsi  que  nous  l’expli- 
querons plus  tard.  Nous  allons  établir  dès  maintenant,  sur  le  tra- 
vail des  forces,  certaines  propositions  qui  nous  seront  utiles  dans 
la  suite. 

Nous  avons  donné  le  nom  de  travail  élémentaire  de  la  force  F 
au  produit  F,ds  de  la  force  tangentielle  F.,  par  l’élément  de  tra- 
jectoire ds.  Si  « est  l’angle  compris  entre  la  direction  de  la 
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force  F et  celle  de  la  tangente  à la  trajectoire,  au  point  M où  se 
trouve  le  mobile,  fig.  58,  on  a 

F,  =:  F cos  a; 

et  si  l’on  a soin  de  prendre  toujours  pour  a l’angle  formé  par  la 
partie  MT  de  la  tangente  qui  est  diri- 
gée dans  le  sens  du  mouvement,  avec 
la  droite  MA  menée  dans  la  direction 
de  la  force  F,  à partir  du  point  M,  et 
dans  le  sens  dans  lequel  la  force  agit, 
le  signe  de  la  valeur  F cos  a que  nous 
venons  d’assigner  à la  force  tangentielle 
F,  sera  toujours  le  même  que  celuijqui  résulte  de  l’autre  expres- 
dv 

sion  m — de  cette  force  tangentielle  : la  force  F,  sera  positive 

CLl 

ou  négative,  suivant  que  l’angle  a sera  aigu  ou  obtus,  c’est-à- 
dire  suivant  que  cette  composante  F,  de  la  force  F sera  dirigée 
dans  le  sens  du  mouvement  ou  en  sens  contraire.  Cela  posé,  on 
aura  pour  le  travail  élémentaire  de  la  force  F,  la  valeur  suivante  : 

h\ds  = F cos  a . (Is. 

Ce  travail  élémentaire  est  donc  le  produit  de  l’élément  ds  de  la 
trajectoire  par  la  projection  F cos  a de  la  force  F sur  la  direction  ‘’j  )' 
de  cet  élément,  ou  bien  encore,  c’est  le  produit  de  la  force  F 
par  la  projection  cos  a . ds  de  l’élément  de  trajectoire  sur  la  di- 
rection de  la  force.  Cette  seconde  manière  d’envisager  le  travail 
élémentaire  de  la  force  F est  celle  dont  nous  ferons  le  plus  d’u- 
sage. La  projection  cos  « . ds  de  l’élément  ds  ‘ sur  la  direction  de 
4a  force  est  ce  qu’on  nomme  le  chemin  parcouru  par  le  point 
d’application  de  la  force,  estimé  suivant  sa  direction.  Le  travail 
élémentaire  de ‘la  force  est  positif  ou  négatif,  suivant  que  cette 
projection  de  ds  est  dirigée  dans  le  sens  de  la  force  F ou  en  sens 
•contraire  ; parce  que,  dans  le  premier  cas,  l’angle  a est  aigu,  et 
que,  dans  le  second  cas,  il  est  obtus.  Lorsque  l’angle  a est 
droit,  le  travail  élémentaire  de  la  force  F est  nul. 

Dans  les  applications  de  la  Mécanique  aux  machines,  on 
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donne  habituellement  le  nom  de  travail  moteur  à un  travail  po- 
sitif, et  de  travail  résistant  à un  travail  négatif. 

Considérons  plusieurs  forces  appliquées  à un  même  point  ma- 
tériel, ainsi  que  la  résultante  de  ces  forces.  Si  le  point  sur  lequel’* 
elles  agissent  se  déplace  d’une  quantité  infiniment  petite  s,  sui- 
vant une  direction  quelconque,  chacune  d’elles  donnera  lieu  à 
un  travail  élémentaire  qu’ort  obtiendra  en  multipliant  e par  la 
projection  de  la  force  sur  la  direction  de  ce  déplacement.  Mais 
nous  savons  que  la  projection  de  la  résultante  sur  cette  direc-* 
tion  est  égale  à la  somme  des  projections  des  composantes  sur 
la  môme  direction  (§  iOO)  : donc,  si  l’on  multiplie  ces  diverses 
projections  de  la  résultante  et  des  composantes  par  le  déplace- 
ment s,  on  trouvera  que  le  travail  élémentaire  de  la  résultante 
est  égal  à la  somme  des  travaux  élémentaires  des  composantes. 

§ 118.  Le  travail  total  d’une  force,  pendant  que  le  point  sur 
lequel  elle  agit  parcourt  un  arc  quelconque  de  sa  trajectoire*, 
est  égal  à la  somme  des  travaux  élémentaires  de  cette  force 
correspondant  aux  divers  éléments  dont  se  compose  le  chemin 
parcouru  par  le  point  mobile.  : 

Si  une  force  constante  F agit  sur  un  point  matériel  en  mouve- 
ment, et  est  toujours  dirigée  suivant  la  tangente  à la  trajectoire 
de  ce  point,  son  travail  élémentaire,  correspondant  à un  élé- 
ment de  temps  quelconque,  aura  pour  valeur  Fdsj  et,  par  suite, 
le  travail  total  de  cette  force,  pendant  un  temps  quelconque, 
sera  égal  au  produit  de  la  force  F par  la  longueur  de  l’arc  décrit 
par  le  mobile  pendant  ce  temps.  Le  travail  sera  positif  ou  né- 
gatif, suivant  que  la  force  agira  dans  le  sens  du  mouvement  ou 
en  sens  contraire. 

Si  une  force  constante  F,  appliquée  à un  point  matériel  en 
mouvement,  agit  toujours  parallèlement  à une  même  droite 
fixe,  son  travail  élémentaire  pendant  que  le  mobile  parcourt  un 
élément  ds  de  sa  trajectoire,  sera  égal  au  produit  de  la  force  F 
par  la  projection  de  ds  sur  la  droite  fixe  : le  travail  total  de  cette 
force,  pendant  que  le  mobile  parcourt  un  arc  quelconque  de  sa 
trajectoire,  sera  donc  égal  au  produit  de  la  force  F par  la  projecr 
lion  de  cet  arc  total  sur  la  droite  fixe.  On  voit  que,  dans  ce  cas, 
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le  travail  total  de  la  force  F restera  le  même,  de  quelque  ma- 
nière que  le  point  mobile  aille  d’un  point  déterminé  de  l’espace 
à un  autre  point  aussi  déterminé,  c’est-cà-dire  quelle  que  soit 
la  forme  de  la  trajectoire  qu’il  décrira  entre  ces  deux  points. 
Lorsqu’un  point  matériel  pesant  se  déplace  d’une  manière 
quelconque,  le  travail  développé  pendant  un  certain  temps 
par  la  force  de  la  pesanteur  qui  agit  sur  ce  point,  s’obtient  en 
multipliant  celte  force,  c’est-à-dire  le  poids  du  point  matériel, 
par  la  distance  des  plans  horizontaux  menés  par  les  positions 
qu’il  occupe  au  commencement  et  à la  fin  de  l’intervalle  de 
temps  que  l’on  considère. 

En  général,  la  détermination  du  travail  d’une  force  corres- 
pondant à un  déplacement  fini  de  son  point  d’application,  ne 
s’effectuera  pas  aussi  simplement  que  dans  les  deux  cas  par- 
ticuliers dont  nous  venons  de  nous  occuper.  On  trouvera  la 
valeur  de  l’intégrale  définie  qui  représente  ce  travail,  soit 
en  cherchant  l’intégrale  indéfinie  de  l’expression  F cos  a . (h, 
pour  y substituer  ensuite  les  limites  entre  lesquelles  on  veut  en 
trouver  la  valeur,  soit  en  se  servant  des  méthodes  de  quadra- 
ture approximative. 

Si  plusieurs  forces  agissent  simullanément  sur  un  même  point 
matériel  en  mouvement,  le  travail  de  la  résultante  de  ces  forces, 
pendant  un  temps  quelconque,  est  égal  à la  somme  des  travaux 
des  composantes;  puisque  cette  égalité  a lieu  pour  chacun  des 
éléments  dont  se  compose  le  déplacement  total  du  point  soumis 
à l’action  des  forces  (§11 7). 

Un  travail,  défini  comme  nous  l’avons  fait,  est  le  produil 
d’une  force  par  une  longueur.  Si  nous  prenons  lé  kilogramme 
pour  unité  de  force,  et  le  mètre  pour  unité  de  longueur,  l’unité 
de  travail  sera  entièrement  déterminée;  ce  sera  le  travail  déve- 
loppé par  une  force  constante  de  1 kilogramme,  lorsque  sou 
point  d’application  se  déplace  de  1 mètre  suivant  sa  direction  : 
cette  unité  de  travail  se  nomme  kilogrammètre. 

§ 119.  Cas  parttcaller  da  théorème  des  forces  sives. 

Soient  x,  y,  j,  les  coordonnées  rectangulaires  d’un  point  mo- 
bile à un  instant  quelconque;  et  X,  Y,  Z,  les  forces  parallèles 
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aux  axes  coordonnés,  dans  lesquelles  se  décompose  la  force  F 
appliquée  à ce  point.  Le  travail  élémentaire  de  la  force  F, 
correspondant  au  déplacement  infiniment  petit  ds  du  point  sur 
lequel  elle  agit,  est  égal  à la  somme  des  travaux  élémentaires  de 
ses  composantes  X,  Y,  Z (§  117).  Mais  le  travail  élémentaire  de  la 
force  X s’obtient  en  multipliant  cette  force  par  la  projection  de 
ds  sur  sa  direction,  projection  qui  n’est  autre  chose  que  dx,  et 
il  en  est  de  même  des  travaux  élémentaires  des  forces  Y,  Z, 
qu’on  trouve  en  multipliant  respectivement  ces  forces  par  dy 
et  dz  : donc  le  travail  élémentaire  de  la  force  F a pour  valeur 

\dx  + ydy  + 7aIz, 

Ainsi  l’équation  des  forces  vives,  trouvée  dans  le  § 116,  peut 
toujours  s’écrire  de  la  manière  suivante  : 

mt'2  — ^ + '^^dz)y 

l’intégrale  du  second  membre  étant  supposée  prise  entre  les 
limites  correspondant  aux  positions  du  mobile  pour  lesquelles 
sa  vitesse  a les  valeurs  v^^  et  t'. 

Cela  posé,  admettons  que  les  composantes  X,  Y,  Z,  de  la 
force  F,  soient  des  fonctions  connues  des  coordonnées  a:,  y,  z 
du  mobile,  et  que  la  quantité 

\dæ  + Ydy  + Zdz 

soit  la  différentielle  exacte  d’une  certaine  fonction  de  ces  coor- 
données, que  mous  désignerons  par 

Soient  î/ô)  -o  valeurs  de  a;,  y,  z^  correspondant  à la  posi- 
tion qu’occupe  le  point  mobile  lorsque  sa  vitesse  est  v^.  Dans 
l’hypothèse  où  nous  nous  plaçons,  l’équation  des  forces  vives 
devient 

mv^  — mvo^  = 2 \f{x,  y,  z)  — i/o»  -o)  ]• 

Si  nous  considérons  l’équation 

f{x,  y,  z)  = C, 

C étant  une  constante  quelconque,  nous  voyons  que,  pour 
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chaque  valeur  attribuée  à C,  cette  équation  représente  une  sur- 
face. Les  diverses  surfaces  que  l’on  obtient  ainsi,  en  donnant  à 
C autant  de  valeurs  différentes  qu’on  voudra,  se  nomment  sur- 
faces de  niveau  (nous  verrons  plus  tard  d’où  vient  cette  déno- 
mination). L’équation  des  forces  vives  montre  que,  si  le  point 
mobile  traverse  plusieurs  fois  une  même  surface  de  niveau,  il 
se  trouvera  chaque  fois  animé  de  la  même  vitesse,  puisque, 
pour  tous  les  points  d’une  pareille  surface,  f {x^  y,  z)  a la  même 
valeur.  Il  faut  dire  cependant  que  ce  résultat  est  sujet  à quel- 
ques exceptions,  qui  se  présentent  lorsque  les  diverses  sur- 
faces de  niveau  se  coupent  mutuellement,  et  auxquelles  nous 
ne  nous  arrêterons  pas  (*). 

L’équation  différentielle  d’une  quelconque  des  surfaces  de 
niveau  est 

\dæ  + Vd//  + Zdz  = 0. 

Cette  équation  montre  que,  dans  chacune  des  positions  qu’oc- 
cupe successivement  le  point  mobile,  la  force  F à laquelle  il  est 
soumis,  est  dirigée  normalement  à la  surface  de  niveau  qui 
passe  par  ce  point  : car  dXj  dy,  dz  sont  proportionnels 
aux  cosinus  des  angles  qu’un  élément  rectiligne  quelconque 
tracé  sur  la  surface,  à partir  de  ce  point,  fait  avec  les  trois  axes 
coordonnés,  et  X,  Y,  Z sont  également  proportionnels  aux 
cosinus  des  angles  que  la  force  F fait  avec  ces  axes. 

Considérons  maintenant  deux  sur- 
faces de  niveau  infiniment  voisines 
MN,  M'N',  fig.  50,  et  supposons  que 
le  point  mobile  vienne  successive- 
ment les  traverser  plusieurs  fois  cha- 
cune pendant  la  durée  de  son  mou- 
vement. Toutes  les  fois  que  ce  point 
se  trouvera  sur  la  surface  MN,  il  y aura  une  même  vitesse,  et 
il  en  sera  de  même  toutes  les  fois  qu’il  viendra  se  placer  sur  la 
surface  M'N'  : sa  force  vive  variera  donc  toujours  de  la  même 

(')  Voir  sur  ce  sujet  un  mémoire  de  M.  J.  Bertrand,  inséré  dans  le  Vingt- 
huitième  cahier  du  Journal  de  l’Ecole  Polytechnique. 
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fliianlilé,  chaque  fois  qu’il  passera  de  la  première  surface  à la 
seconde,  et  par  conséquent  le  travail  de  la  force  F pendant  ce 
déplacement  infiniment  petit  aura  toujours  la  même  valeur. 
Mais  lorsque  le  point  mobile  va  de  a en  b,  le  travail  élémen- 
taire de  F est  égal  à F x ac,  ac  étant  la  projection  de  ab  sur  la 
force  F qui  est  normale  à la  surface  MN,  et  par  conséquent  me- 
surant la  distance  des  deux  surfaces  MN,  M'N'  au  point  a.  On 
voit  par  là  que  les  diverses  valeurs  de  la  force  F,  lorsque  le 
point  mobile  passe  de  la  surface  MN  à la  surface  M'N',  sont 
inversement  proportionnelles  aux  .distances  normales  ac  des 
deux  surfaces,  aux  points  où  s’efl'ectuent  ces  passages. 

^ 120.  La  condition  que  \dd'  -|-  \dy  tJ-  Zrfr  .soit  une  ditfé- 
rentielle  exacte,  se  trouve  remplie  dans  le  cas  où  la  force  F qui 
agit  sur  le  mobile  est  constante  en  grandeur  et  en  direction.  Si 
l’on  choisit  les  axes  coordonnés  de  manière  que  l’axe  des  .c'  soit 
parallèle  à la  direction  de  la  force  F,  X et  Y seront  nuis,  et  Z 
sera  égal  à F;  \dx  + Yrfy  7.dz  se  réduira  donc  à Fdz,  et 
l’équation  des  surfaces  de  niveau  sera 


ces  surfaces  seront  donc  des  plans  parallèles  entre  eux  et  per- 
pendiculaires à la  direction  constante  de  la  force  F\  On  en  trouve 
une  application  dans  le  mouvement  d’un  corps  soumis  à la  seule 
action  de’ la  'pesanteur,  lorsque  ce  mouvement  s’effectue  dans 
un  espace  assez  restreint  pour  que  celte  action  de  la  pesanteur 
j)uisse  être  regardée  comme  ayant  partout  la  même  grandeur 

et  la  même  direction  : dans  ce  cas  les  surfaces 
de  niveau  sont  des  plans  horizontaux. 

Considérons  encore  le  cas  où  la  force  F,  ap- 
pliquée  à un  point  matériel  en  mouvement,  est 
constamment  dirigée  vers  un  point  fixe  0, 
fig.  00,  et  où  la  grandeur  de  cette  force  dépend 
uniquement  de  la  distance  OM  ou  r du  mobile 
M à ce  point  fixe,  en  sorte  qu’on  a 

K = fir). 
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Le  travail  élémentaire  Xdx  -j-  Xdy  -f  de  la  force  F,  pen- 
dant que  le  mobile  va  de  M en  M',  est  égal  à F x MX,  ou,  ce 
qui  est  la  môme  chose, 

f{r)dv. 


F.elte  quantité  éta/d  toujours  la  différentielle  d’une  certaine 
fonction  de  r,  et  r dépendant  de  J’,  y,  Zj  en  vertu  de  la  relation 

/•2  = 

il  s’ensuit  que,  dans  le  cas  dont  il  s’agit,  Xdx  + Xdy  + Idz  est 
la  différentielle  exactè  d’une  certaine  fonction  de  x^y^z.  Dans 
ce  cas,  les  surfaces  de  niveau  sont  évidemment  des  surfaces 
sphériques  ayant  toutes  le  point  O pour  centre. 

^ 1^1.  ÉquationN  différentielles  du  mouvement  d’un 

point  matériel.  — Si  l’oii  rapporte  le  mouvement  d’un  point 
matériel  à un  système  d’axes  coordonnés  rectilignes,  rectan- 
gulaires ou  obliques,  ce  mouvement  est  complètement  connu 
lorsque  l’on  connaît  ses  projections  sur  chacun  des  axes  coor- 
donnés. Or,  nous  savons  que  chacun  de  ces  mouvements  pro- 
jetés est  précisément  le  mouvement  rectiligne  que  'prendrait 
un  point  matériel  de  meme  masse  que  celui  dont  il  s’agit,  s’il 
était  soumis  à l’action  de  la  force  projetée,  et  s’il  avait  reçu  une 
vitesse  initiale  égîile  <à  la  projection  de  la  vitesse  initiale  du  mo- 
bile de  l’espace  (§  112).  Soient  donc  m la  masse  du  point  ma- 
tériel dont  on  veut  étudier  le  mouvement,  ’.r,  //,  les  trois 
coordonnées  de  ce  point  à un  instant  quelconque,  et  X,  Y,  Z,  les 
forces  parallèles  aux  axes  suivant  lesquelles  se  décompose  la 
force  F appliquée  au  mobile.  Les  équations  différentielles  des 
mouvements  projetés  sur  les  trois  axes  seront  105)  : 


m 


d-y 

dr^ 


m 


X, 

Y, 

Z, 


Ces  trois  équations  sont  désignées  collectivement  sous  le  nom 
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d’équations  différentielles  du  mouvement  du  point  matériel.  Si 
l’on  parvient  à les  intégrer  de  manière  à en  déduire  les  valeurs 
de  Xj  y,  Zf  en  fonction  du  temps  le  mouvement  du  mobile  se' 
trouve  complètement  connu.  L’intégration  de  ces  trois  équations 
différentielles,  dont  chacune  est  du  second  ordre,  introduit  six 
constantes  arbitraires;  on  détermine  ces  constantes  d’après  les 
circonstances  initiales  du  mouvement,  en  exprimant,  par  exem- 
ple, que  les  coordonnées  j?,  y,  .3'  du  mobile,  et  les  projections 
fix  dv  dz 

de  sa  vitesse,  sont  égales  à des  quantités  données, 


lorsque  1 = 0. 

Dans  le  cas  où  l’on  sait  à priori  que  le  mouvement  du  point 
matériel  s’effectue  tout  entier  dans  un  plan,  on  peut  rapporter 
ce  mouvement  à deux  axes  coordonnés  tracés  dans  le  plan 
dont  il  s’agit.  Alors  il  n’y  a plus  que  deux  équations  différen- 
tielles au  lieu  de  trois.  Si  l’on  désigne  par  x^  y,  les  coordonnées 
du  point  mobile,  et  par  X,  Y,  les  forces  parallèles  aux  axes 
coordonnés  dans  -lesquelles  se  décompose  la  force  appliquée  à 
ce  mobile,  les  équations  différentielles  du  mouvement  seront 


d^x  -, 


d^y  _ Y 

dt 


L’intégration  de  ces  deux  équations  introduira  quatre  con- 
stantes, que  l’on  déterminera  également  d’après  les  circon- 
stances initiales  du  mouvement.  Nous  allons  en  voir  quelques 
exemples. 

§ 122.  E.'vemples  de  mouvements  curvilif^nes.  — Mouve- 
ment parabolique  des  corps  pesan/s.  Prenons  pour  premier  exemple 
le  mouvement  d’un  corps  pesant  qu’on  a lancé  suivant  une  di- 
rection quelconque,  et  qui  se  meut  ensuite  sous  la  seule  action 
de  la  pesanteur’ supposée  constante  en  grandeur  et  en  direction. 
Nous  avons  déjà  vu  que,  dans  de  pareilles  circonstances,  le 
mobile  décrit  une  parabole  (§02);  mais  nous  allons  étudier  ce 
mouvement  plus  en  détail. 
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Le  mouvcmeiil  s’effectue  évidemment  tout  entier  dans  un  plan 
vertical  passant 
par  la  direction 
(le  la  vitesse  ini- 
tiale du  mobile 
(vJ  lOO);  nous 
pouvons  donc  le 
rapportera  deux 
axes  tracés  dans 

ce  plan.  Nous  prendrons  le  point  de  départ  O du  mobile  pour 
ori<?inc,  fig.  Gl  ; la  verticale  OY  menée  par  ce  point,  pour  axç 
<les  y;  et  l'horizonbile  OX  pour  axe  des  x.  Nous  supposerons, 
en  outre,  que  les  y positifs  se  comptent  en  sens  contraire  du  sens 
dans  lequel  agit  la  pesanteur. 

La  force  qui  agit  sur  le  mobile  est  constamment  égale  à mg 
(§  08),  m étant  sa  masse  ; cette  force  est  toujours  dirigée  paral- 
lèlement à Taxe  OY,  et  en  sens  contraire  du  sens  dans  lequel 
se  comptent  les  y positifs.  D’après  cela,  les  équations  différen- 
tielles du  mouvement  seront 


Désignons  par  r„  la  vitesse  initiale  du  mobile,  et  par  a l’angle 
que  la  direction  OA  de  cette  vitesse  fait  avec  l’axe  des  x.  Nous 
(levons  donner  aux  constantes  qui  seront  introduites  par  l’in- 
tégration des  équations  précédentes,  des  valeurs  telles  que  l’on 
ait 


•T  = 0,  • ?/  = ü. 


l'n  VOS  a, 


•fy 

dî 


siii  a, 


pour  f = o.  Les  intégrales  de  ces  deux  équations  différentielles 
sont  donc 

X = (?os  a . /,  y r„  siii  7.,t  — | (jt-. 


dx 

La  valeur  de  x nous  montre  que  ^ est  constamm'ent  ('■gai  à 

II 
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î (,  COS  a : donc  la  projection  horizontale  de  la  vitesse  du  mobile, 
prise  à un  instant  quelconque,  a toujours  la  même  valeur. 

Si  l’on  élimine  t entre  les  deux  équations  qu’on  vient  de  trou- 
ver, on  obtient  l’équation  de  la  trajectoire,  qui  est 


y = tang  a . x 


{IX- 

!2r(f  cos-a' 


Ainsi,  le  mobile  décrit  une  parabole  du  second  degré,  dont 
l’axe  est  vertical,  et  qui  est  tangente  en  O à la  direction  OA 
de  la  vitesse  initiale. 

La  portée  OB  du  jet  s’obtient  en  faisant  y = o dans  l’équation 
de  la  trajectoire  ; on  trouve  ainsi 


Ob  = 12  ~ sin  a cos  a = — sin  ^2x. 

{!  il 

Otte  portée  est  un  maximum,  pour  une  même  vitesse  initiale 
r„,  lorsque  l’angle  a est  de  45  degrés.  On  trouverait  de  même 
que  la  portée  OC  du  jet,  dans  une  direction  quelconque  OM, 
est  un  maximum  pour  une  même  vitesse  initiale  lorsque 
l’angle  AOM  est  la  moitié  de  l’angle  YOM;  pour  y arriver,  il 
suffit  de  prendre  les  lignes  OY,  OM  pour  axes  coordonnés,  au 
lieu  des  lignesOY,  OX. 

L’ordonnée  DE  du  sommet  de  la  parabole  s’obtient  en  rem- 
plaçant X par  i OB  dans  l’équation  de  la  courbe;  cette  or- 
donnée a pour  valeur 


La  hauteur  du  jet,  qui  n’est  autre  chose  que  cette  ordonnée, 
est  un  maximum,  pour  une  même  valeur  de  lorsque  « est 
de  00  degrés,  c’est-à-dire  lorsque  la  vitesse  initiale  est  diri- 
gée suivant  OY.  Cette  hauteur  maximum  du  jet  est  égale  à 

V ~ V ^ 

elle  est  égale  à la  moitié  de  la  portée  maximum  —suivant 
^Ifj'  ^ ^ g 

la  direction  horizontale  OX. 

Dans  u;i  jet  d’eau  en  forme  de  gerbe,  on  peut  regarder  le.s 
diverses  molécules  d’eau  comme  lancées  toutes  avec  une  même. 
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vitesse,  et  clans  des  directions  différentes,  à partir  cfun  même  * 
point.  Si  l’on  fait  abstraction  de  la  résistance  de  l’air,  chaque 
molécule  décrit  une  parabole,  conformément  à ce  que  nous 
venons  de  dire.  Considérons  celles  de  ces  paraboles  qui  sont 
dans  un  même  plan  vertical;  elles  seront  toutes  représentées 
par  l’équation  ci-dessus,  en  y faisant  simplement  varier  Pang^le 
«,  pour  passer  de  l’une  à l’autre.  Si  l’on  cberche  l’enveloppe 
de  toutes  ces  paraboles,  on  trouve  qu’elle  a pour  équation 


c’est-à-dire  que  cette  enveloppe  est  une  parabole  dont  l’axe  et 
dirigé  suivant  OY,  dont  la  concavité  est  tournée  du  côté  des  y 
négatifs,  et  dont  le  foyer  est  en  O : la  surface  à laquelle  se  ter- 
mine l’ensemble  de  la  gerbe  formée  des  divers  jets  paraboli- 
ques, est  donc  un  paraboloïde  de  révolution  ayant  cette  para- 
bole pour  méridienne,  et  la  verticale  menée  par  le  point  de 
sortie  des  jets  pour  axe  de  figure.  Si  l’on  considère  toutes  les 
molécules  liquides  qui  sont  lancées  à un  même  instant  dans  des 
directions  différentes,  leurs  positions,  au  bout  d’un  temps  quel- 
conque t compté  à partir  du  commencement  de  leur  mouve- 
ment parabolique,  seront  fournies  par  les  équations 

X = r„  cos  a y = r„  sin  gi-. 


dans  lesquelles  on  donnera  à l’angle  « les  diverses  valeurs  cor 
respondant  à cbacune  d’elles;  si  l’on  élimine  « entre  ces  équa- 
tions, on  trouve 

+ (//  4-  i gtr-  = 


équation  d’un  cercle  dont  le  rayon  est  et  dont  le  centre, 
.situé  sur  l’axe  des  ?/,  a pour  ordonnée  — ^ gt^  : donc  ces  molé- 
cules, lancées  à un  même  instant,  restent  constamment  sur  la 
surface  d’une  sphère  dont  le  rayon  croît  proportionnellement 
au  temps,  et  dont  le  centre  s’abaisse  au-dessous  de  l’origine 
commune  des  divers  jets  paraboliques,  comme  le  ferait  un  corps 
pesant  qui  tomberait  de  ce  point  sans  vitesse  initiale. 
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§ 123.  Mouvement  d'un  point  matériel  attiré  vers  un  centre 
firCy  proportionnellement  à sa  distance  à ce  centre.  — Ce  mouve- 
ment s’eireclue  tout  entier  dans  un  plan  qui  passe  par  le  centre 
d’attraction  et  par  la  direction  de  la  vitesse  iniliale  du  mobile  . 

100).  Nous  le  rapporterons  donc  à deux  axes  rectangulaires 
dirigés  dans  ce  plan;  et  nous  ferons  passer  ces  axes  par  le 
centre  d’attraction  lui-méme. 

Soient  m la  masse  du  mobile,  .r,  y ses  coordonnées  à un  in- 
stant quelconque,  et  r sa  distance  à l’origine  des  coordonnées. 

La  force  qui  lui  est  appliquée,  et  qui  est  dirigée  vers  cette  ori- 
gine, est  par  hypothèse  proportionnelle  à r : nous  la  représen- 
terons par 

mk-)\ 


k étant  une  constante  que  l’on  déterminera  facilement,  d’après 
la  grandeur  de  la  force  correspondant  à une  valeur  particulière 
de  la  distance  r.  Les  cosinus  des  angles  que  la  direction  de  cette 
force  fait  avec  les  axes  coordonnés  sont  respectivement 


X 
— > 
r 


y- 

r ’ 


/ 

ses  composantes  parallèles  à ces  axes  sont  donc 


— mk-,i\  — mk-y. 


en  tenant  compte  du  sens  dans  lequel  chacune  d’elles  agit.  D’a- 
près cela,  les  équations  différentielles  du  mouvement  sont 


d^ 

dt^ 


Chacune  de  ces  équations  différentielles  peut  s’intégrer  indé- 
pendamment de  l’autre.  Leurs  intégrales  sont 

X = \ cos  h t -r  1)  sin  /i7, 

y = cos  ht  + D sin  h t, 

• 

A,  B,  C,  D étant  des  constantes  arbitraires,  que  l’on  détermi- 
nera d’après  les  circonstances  initiales  du  mouvement.  Soient- 
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a,  b les  valeurs  initiales  de  x et  y,  et  a',  b'  les  composantes  de 
la  vitesse  initiale  du  mobile  suivant  les  axes  coordonnés.  On  dort 
avoir 

, (l.r 

æ = rt,  y = h,  -,  y = U , 


pour  < = O : on  en  déduit 


et  par  suite  les  équalions  finies  du  mouvement  dont  on  s’oc- 
cupe sont 

x = a cos  kt  -j-  sin  AT, 
y = h cos  kt  -I-  ^ sin  AT. 


Si  l’on  résout  ces  deux  équalions  par  rapport  à sin  kl  et  à cos  AT, 
et  qu’ensuite  on  égale  à l la  somme  des  carrés  des  valeurs  ainsi 
obtenues,  on  trouve 

{b'x  — «'//)“  "T  k-  {l)x  — a y)  “ = {ab'  — ba’)-^ 

« 

* 

équation  qui  représente  une  ellipse  ayant  son  centre  à l’origine 
des  coordonnées,  c’est-à-dire  au  centre  d’attraction. 

Le  mouvement  que  nous  obtenons  ainsi  n’est  autre  chose  que 
le  mouvement  elliptique,  auquel  nous  avons  déjà  été  conduits 
en  projetant  un  mouvement  circulaire  et  uniforme  sur  un  plan 
quelconque  (§  77);  on  se  rappelle  qu’en  effet,  dans  ce  mouve- 
ment elliptique,  l’accélération  totale  est  constamment  dirigée 
vers  le  centre  de  l’ellipse,  et  proportionnelle  à la  distance  du 
point  mobile  à ce  centre. 

§ 124.  Mouvement  d’un  point  matériel,  sons  l’action  d’une 
force  dirigée  vers  un  centre  fixe  et  variant  en  raison  inverse  du 
carré  de  la  distance  du  point  à ce  centre.  — Ce  mouvement  s’ef- 
fectue encore  tout  entier  dans  un  plan  : nous  le  rapporterons 
donc  à deux  axes  coordonnés  rectangulaires  tracés  dans  ce 


-U  X.V  ' 
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plan.  Nous  prendrons  également  le  centre  d’attraction  pour 
origine  des  coordonnées. 

Si  nous  désignons  la  force  qui  agit  sur  le  mobile  à un  instant 
quelconque  par 

ma 


m étant  la  masse  de  ce  mobile,  r sa  distance  à l’origine,  et  a 
une  constante  qui  dépend  de  l’intensité  de  la  force,  nous  aurons 


> .y 

y 


v'x  ^ - 
- V r 

. .K  l )( 


-7 

i » 


” ^ 


mii.r 

—> 


i ' 


UV^fl 


, < .'t.  p«ur  les  composantes  de  cette  force  suivant  les  axes  : donc  les 

équations  différentielles  du  mouvement  seront 


iU^~  dl(~ 


(a) 


Multiplions  la  première  de  ces  équations  par  y,  et  la  seconde 
par  x;  puis  retranchons  la  première  de  la  seconde  : nous  trou- 
' vcrons 


.f 


dhj 


d^x 


dt 


équation  que  l’on  peut  intégrer  immédiatement,  une  première 
fois,  et  qui  donne 


dx  ,, 


C étant  une  constante  arbitraire.  Si  nous  passons  des  coordon- 
nées rectilignes  à des  coordonnées  polaires,  en  prenant  l’origine 
pour  pôle,  et  l’axe  des  x pour  axe  polaire,  et  que  nous  repré- 
sentions par  6 l’angle  que  le  rayon  vecteur  r fait  avec  l’axe 
des  Xy  la  relation  que  nous  venons  d’obtenir  deviendra 

= Cdt.  {b) 

Nous  aurions  pu  l’écrire  immédiatement,  d’après  le  théorème 
des  aires  § (115)  qui  est  applicable  ici,  car  elle  exprime  que 
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r'^dQ  OU  le  double  de  l’aire  décrite  par  le  rayon  vecteur  r pen- 
dant le  temps  dtf  est  proportionnel  à ce  temps. 

Multiplions  encore  la  première  de^  deux  équations  (a)  par  dx 
et  la  seconde  par  dy,  puis  ajoutons-les  l’une  à l’autre  : en  ob 

servant  que  l’on  a 

♦ 

, x^-  + y^~  = 

« 

ebpar  conséquent 

xdx  + ydy  = rdr, 

« 

nous  trouverons  ainsi 

dxd-x  + difd-y  _ p.  j 

dt^  ' P 

Mais,  en  désignant  la  vitesse  du  mobile  par  v,  on  a 

dx^  + dy-  d$^  , 

et  par  suite 

t 

dxd-x  + dydhj  _ , 

^ , . . * ' • — VilV* 


L’équatioii  que  nous  venons  d’obtenir  se  réduit  donc  à 


d’où  en  intégrant 


2u. 

+ //, 


h étant  une  constante  arbitraire.  Nous  aurions  encore  pu  écrire 
immédiatement  cette  équation,  d’après  le  théorème  des  forces 
vives  (§§  116  et  120);  en  effet,  si  nous  désignons  par  Tq  et  y,,  les 
valeurs  initiales  de  r et  de  v,  ce  théorème  nous  donne 


/!'  U,  2u. 

ro  ® r 7*0 
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équation  qui  revient  à la  précédente,  en  posant 


^ ‘2a 


' O 

Si  nous  observons  que  l’on  a 

(h-  + r-V/6- 


/!-m  /<4P» 


V-  = 


rf(= 


■ ^ <‘1***^ 


nous  pourrons  écrire  l’équation  {c)  sous  la  forme 

fh-  + r-(ia-  2a  , 

— — =—  + /<• 
lit-  r 


En  éliminant  dt  entre  cette  équation  et  l’équation  (t/),  puis  ré- 
solvant par  rapport  à d^,  nous  trouverons 


dd- 


Cdr 


r + 2ar  — G=^’ 


(^0 


relation  qui,  étant  intégrée,  nous  fournira  l’équation  de  la  tra- 
jectoire du  mobile. 

Pour  effectuer  l’intégration,  remplaçons  les  constantes  C,  //, 
par  d’autres  plus  commodes.  Si  nous  égalons  à zéro  la  quantité 

.,.2^  + 2ar-(>\ 


nous  aurons  une  équation  du  second  degré  dont  les  deux  ra- 
cines sont  réelles,  puisque  son  premier  membre  est  négatif 
pour  r = 0,  et  qu’il  est  nécessairement  positif  pour  d’autres 
valeurs  de  r,  sans  quoi  le  rapport  de  dh  à dr  ne  serait  jamais, 
réel.  Désignons  donc  les  deux  racines  de  cette  équation  du  second 
degré  par 


«(1— c),  «(l+c), 


et  nous  aurons  ; r/ . V,..  t.  .7  • 

/^  = — C = U — ' 

a 

L’équation  (rf)  devient  ainsi 


>i-  y ( I ^ 
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d’où  l’on  tire  en  intégrant 


0 = a + arc  cos  — 
e 


et  par  suite 


\ C cos  (0  — a) 


(^) 


Nous  voyons  d’après  cela  que  le  mobile  décrit  une  section  co- 
nique ayant  le  centre  d’attraction  pour  un  de  ses  foyers.  La 
constante  e n’est  autre  chose  que  l’excentricité  de  cette  courbe 
qui  sera  par  conséquent  une  ellipse,  une  hyperbole,  ou  une  pa- 
rabole, suivant  qu’on  aura  e «<  l,  ^ > 1,  ou  e — 1.  Dans  ce 
dernier  cas,  la  constante  a doit  recevoir  une  valeur  infinie,  de 
manière  que  a (1  — e^)  ait  une  valeur  finie  qui  sera  le  para- 
mètre de  la  parabole.  Lorsque  e n’est  pas  égal  à I,  a est  le 
demi-grand  axe  de  l’ellipse,  ou  le  demi-axe  transverse  de  l’hyper- 
bole. 

Pour  obtenir  la  loi  du  mouvement  du  mobile  le  long  de  l’or- 
bite dont  nous  venons  de  trouver  la  forme,  reprenons  l’équa- 
tion (6)  qui  correspond  au  théorème  des  aires.  Si  nous  y rempla- 
çons do  par  sa  valeur  en  fonction  de  r,  fournie  par  l’équation  (d), 
et  que  nous  introduisions  encore  les  constantes  a,  e,  à la  place 
des  constantes  C,  h,  nous  aurons 


dt  = 


rdr 

_j_  — «y.  ( 1 — ('-) 


Posons 


r = a{\  — ecosn). 


if) 


U étant  une  variable  auxiliaire,  et  la  valeur  de  dt  deviendra 
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dt 


al/ a , . , 

— -Ji™  (I  — (>  cos  II  ) (In; 

V P- 


y/a 


<l’où,  en  intégrant,  mettant  n k la  place  de  et  dé.signant 
par  £ une  constante  arbitraire, 


h/  + • = U — csin  U. 


(y) 


Cette  équation  (g)  permettra  de  trouver  u en  fonction  de  et  par 
suite  on  aura  la  valeur  de  r au  moyen.de  l’équation  (/). 

Cherchons  à reconnaître  comment  les  circonstances  initiales 
du  mouvement  influent  sur  la  nature  de  la  courbe  décrite  par 
le  mobile.  D’après  les  relations  qui  existent  entre  les  constantes 
hy  C,  et  les  constantes  a,  par  lesquelles  nous  les  avons  rem- 
placées, on  a 


1 + 


07/ 


a- 


D’ailleurs,  nous  avons  avons  trouvé  pour  h la  valeur 


:2a 


Il  s’ensuit  que  la  trajectoire  sera  une  branche  d’hyperbole  si 
l’on  a 


une  parabole,  si  l’on  a 


> ir; 
• 0 


. i _ 


et  une  ellipse,  si  l’on  a 


I ft 


H est  extrêmement  remarquable  que  la  nature  de  la  trajec- 
toire décrite  se  trouve  entièrement  déterminée  par  la  connais- 
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.sance  des  quantités  i\  et  Pq  ,et  ne  dépende  en  aucune  ma- 
nière de  l’angle  que  la  vitesse  initiale  i\  fait  avec  le  rayon  vec- 
teur r„. 

Nous  avons  à peine  besoin  d’ajouter  que,  si  un  point  maté- 
riel, soumis  à l’action  d’une  force  dirigée  vers  un  point  fixe, 
décrit  une  section  conique  ayant  ce  point  fixe  pour  foyer,  la 
force  dont  il  s’agit  varie  nécessairement  en  raison  inverse  du 
carré  de  la  distance  du  point  matériel  au  point  fixe. 


CHAPITRE  III 


ÉQUILIBRE  ET  MOUVEMENT  D’UN  POINT  MATÉRIEL  QUI  N’EST  PAS  LIBRE. 


§ 1^25.  Ce  qu'on  entend  par  un  point  matériel  qui  n’est 

pas  libre.  — Il  arrive  souvent  que  les  circonstances  dans  les- 
quelles se  trouve  un  corps  mobile  sont  telles  que,  quelles  que 
soient  les  forces  qui  agissent  sur  lui,  son  mouvement  satisfait 
toujours  à certaines  conditions.  Ainsi,  un  wagon,  posé  sur 
une  voie  de  fer,  se  mouvra  toujours  le  long  de  cette  voie,  dans- 
un  sens  ou  dans  l’autre,  quelles  que  soient  les  grandeurs  et  les 
directions  des  forces  qu’on  lui  appliquera,  pourvu,  bien  entendu, 
qu’on  ne  dépasse  pas  certaines  limites;  ainsi  une  balle  de  plomb, 
suspendue  à l’extrémité  d’un  fil  inextensible  dont  l’autre  extré- 
mité est  fixe,  se  mouvra  toujours  de  telle  manière  que  son  centre 
de  figure  reste  sur  la  surface  d’une  sphère  ayant  le  point  d’at- 
tache du  fil  pour  centre,  quelles  que  soient  les  forces  qui  agi- 
ront sur  elle,  pourvu  que  ces  forces  ne  tendent  pas  à la  rappro- 
cher de  ce  point  d’attache  du  fil.  Dans  le  premier  de  ces  deux 
exemples,  le  mouvement  du  wagon  est  produit  à la  fois  par  les 
forces  qui  lui  sont  directement  appliquées  dans  les  différentes 
directions,  et  par  les  réactions  qu’il  éprouve  de  la  part  des  rails 
dans  les  divers  points  où  il  les  touche;  si  l’on  réduit  le  wagon, 
par  la  pensée,  à un  simple  point  matériel  sur  lequel  agiraient 
ces  diverses  forces,  on  trouvera  son  mouvement  en  appliquant 
les  théories  exposées  dans  le  chapitre  précédent  : seulement,  il 
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Arrivera  que,  quelles  que  soient  les  forces  directement  appli- 
quées à ce  point  matériel,  c’est-à-dire  autres  que  les  réactions 
des  rails,  la  trajectoire  qu’il  décrira  sera  toujours  la  même,  parce 
que  ces  réactions  prendront  à chaque  instant  des  grandeurs  et 
des  directions  telles  qu’il  en  soit  ainsi.  Dans  le  second  exemple, 
la  balle  de  plomb  se  meut  sous  les  actions  simultanées  des  forces 
qui  lui  sont  directement  appliquées,  et  de  la  réaction  qu’elle 
éprouve  de  la  part  du  fil;  cette  balle,  supposée  réduite  à. un 
point  matériel  sur  lequel  agiraient  toutes  les  forces  que  nous 
venons  d’indiquer,  se  mouvra  conformément  à la  théorie  expo- 
.sée  dans  le  chapitre  II  de  ce  livre;  mais  il  arrivera  que,  quelle 
<;ue  soit  la  résultante  des  forces  directement  appliquées  à la 
balle,  c’est-à-dire  autres  que  la  réaction  qu’elle  éprouve  de  la 
part  du  fil,  cette  réaction  prendra  toujours  une  intensité  telle  que 
la  balle  ne  quitte  pas  la  surface  sphérique  dont  nous  avons  parlé. 

Dans  de  pareils  cas,  toutes  les  forces  qui  agissent  réellement 
tsur  le  mobile,  et  qui  déterminent  les  diverses  circonstances  de 
son  mouvement,  ne  peuvent  pas  être  données  à priori.  Les 
Ibrces  qui  lui  sont  directement  appliquées,  et  qui  tendent  à le 
faire  mouvoir  dans  un  sens  ou  dans  un  autre,  peuvent  seules 
êtres  connues  tout  d’abord  ; quant  aux  réactions  qu’il  éprouve  de 
la  part  des  obstacles  qui  l’obligent  à se  mouvoir  de  telle  ou  telle 
manière,  elles  se  développent  à chaque  instant,  et  prennent  les 
grandeurs  et  les  directions  convenables  pour  les  maintenir  sur  la 
courbe  ou  sur  la  surbice  dont  la  présence  de  ces  obstacles  l’em- 
pèche  de  sortir.  La  connaissance  de  ces  réactions,  qui  ne  peut  pas 
être  fournie  à priori^  est  remplacée  par  la  connaissance  qu’on  a 
tout  d’abord  de  la  trajectoire  suivant  laquelle  le  mobile  se  déplace 
ou  au  moins  d’une  surface  sur  laquelle  cette  trajectoire  est  néces- 
sairement située. 

C’est  ainsi  que,  dans  certains  cas,  on  est  conduit  à considérer 
un  point  matériel  comme  n’étant  pas  libre  de  céder  complète- 
ment à l’action  des  forces  qu’on  lui  applique  pour  le  faire  mou- 
voir; on  regarde  ce  point  comme  assnjelti  à rester  sur  une 
rourbe  don  née  ^ ou  sur  une  surface  donnée,  suivant  les  circon- 
stances. C’est  par  opposition  avec  celle  manière  de  considérer 
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le  mouvement  d’un  point  matériel,  que  nous  avons  caractérisé 
l’objet  du  chapitre  précédent,  en  spécifiant  dans  le  titre  de  ce 
chapitre  qu’il  s’agissait  d’un  point  matériel  libre.  Mais  on  ne 
devra  jamais  oublier  qu’un  point  matériel  peut  toujours  être  re- 
gardé comme  libre,  à la  condition  de  tenir  compte  de  toutes  les 
forces  qui  agissent  sur  lui,  c’est-à-dire  des  forces  qui  tendent  à 
le  faire  mouvoir  dans  diverses  directions,  et  des  réactions  que 
celte  tendance  au  mouvement  peut  développer  de  la  part  de  cer- 
tains obstacles  qui  l’empêchent  de  céder  complètement  à l’action 
des  premières  forces. 

§ 126.  Équilibre  d’un  point  matériel  assujetti  à res- 
ter sur  une  eonrbe  fi.Ye.  — Pour  nous  faire  une  idée  nette 
de  ce  que  nous  devons  entendre  au  juste  par  un  point  matériel 
assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe,  concevons  un  corps  solide 
tel  qu’un  grain  de  chapelet  percé  d’une  ouverture  dans  laquelle 
passe  une  tige  rigide  contournée  suivant  une  courbe  quelconque, 
ou  bien  encore  une  bille  engagée  dans  un  tube  également  con- 
tourné suivant  une  pareille  courbe.  Ces  deux  corps  peuvent  se 
mouvoir,  le  premier  en  glissant  le  long  de  la  tige  qui  le  traverse, 
le  second  en  se  transportant  successivement  en  divers  points  du 
tube  dans  lequel  il  est  contenu.  Si  l’on  fait  abstraction  des  di- 
mensions transversales  de  la  tige  ou  du  tube,  et  qu’en  même 
temps  on  réduise  par  la  pensée  le  corps  qui  ne  peut  que  glisser 
le  long  de  cette  tige  ou  de  ce  tube  à un  simple  point  matériel, 
on  aura  précisément  ce  qu’on  nomme  un  point  matériel  assu- 
jetti à rester  sur  une  courbe  fixe. 

Si  l’on  applique  au  grain  de  chapelet  ou  à la  bille,  que  nous 
supposons  primitivement  en  repos,  une  force  dont  la  direction 
soit  normale  à la  tige  ou  au  tube,  il  est  clair  que  cette  force  ne  - 
mettra  pas  le  corps  en  mouvement  : l’égalité  des  angles  que  la 
force  fait  avec  la  direction  des  deux  seuls  mouvements  que  le 
corps  puisse  prendre,  suivant  qu’il  glisserait  dans  un  sens  ou 
dans  le  sens  opposé,  montre  que  ce  corps  ne  se  mouvra  ni  d’un 
côté  ni  de  l’autre.  Dans  ce  cas,  la  force  appliquée  au  corps  ne 
fera  que  développer  une  pression  de  ce  corps  sur  la  tige  ou  sur 
le  tube,  et  il  en  résultera  une  réaction  de  la  tige  ou  du  tube 
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sur  le  corps,  réaction  qui  sera  égale  et  contraire  à la  pression 
dont  nous  venons  de  parler  : le  corps  restera  en  repos,  malgré 
l’action  de  la  force  qui  lui  est  appliquée,  parce  que  la  réaction 
de  la  tige  ou  du  tube  sur  le  corps  fera  équilibre  à cette  force. 

Si  l’on  applique  au  corps  une  force  oblique  par  rapport  à la 
direction  de  la  tige  ou  du  tube,  au  point  où  il  se  trouve  placé, 
on  pourra  remplacer  cette  force  par  deux  composantes,  doni 
l’une  ait  la  direction  même  du  mouvement  que  le  corps  peut 
prendre,  et  l’autre  fasse  un  angle  droit  avec  la  première.  La  se- 
conde composante  ne  peut  agir  en  aucune  manière  pour  pro- 
duire le  mouvement  du  corps,  ainsi  que  nous  venons  de  l’e.x- 
pliquer.  Quant  à la  première  composante,  elle  fera  glisser  le 
corps  le  long  de  la  tige  ou  du  -tube,  à moins  qu’il  ne  se  déve- 
loppe comme  à l’ordinaire  une  résistance  à laquelle  on  donne 
le  nom  de  frotiementy  et  que  cette  composante  ne  soit  pas  assez 
grande  pour  la  vaincre.  Pour  simplifier,  on  peut  faire  abstrac- 
tion de  cette  résistanee,  et  regarder  le  corps  comme  pouvant 
glisser  avec  la  plus  grande  facilité  le  long  de  la  tige  ou  du 
tube;  en  sorte  qu’une  force,  quelque  petite  qu’elle  soit,  qui 
agit  sur  le  corps  Vivant  la  direction  de  la  tige  ou  du  tube,  le 
inet  nécessairement  en  mouvement.  Rien  n’empêchera  plus 
lard  de  tenir  compte  du  frottement,  que  nous  négligeons  ici, 
tm  le  considérant  comme  une  des  forces  qui  sont  directemeni 
appliquées  au  mobile  et  qui  tendent  à le  mettre  en  mouvement. 

C’est  d’après  ces  idées  que  nous  regarderons  un  point  ma- 
tériel assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe  comme  ne  pouvant 
éprouver  de  la  part  de  celte  courbe  qu’une  réaction  normale  à 
sa  direction;  de  plus,  nous  admettrons  qu’il  en  soit  ainsi,  soit 
que  le  point  matériel  se  trouve  à l’état  de  repos,  soit  qu’au  con- 
traire il  se  meuve  le  long  de  la  courbe  sous  l’action  des  forces  qui 
lui  sont*  directement  appliquées,  et  en  vertu  de  la  vitesse  fpii  a pn 
lui  être  imprimée  tout  d’abord. 

Cela  posé,  il  ne  nous  sera  pas  difficile  de  trouver  la  condition 
à laquelle  doivent  satisfoire  les  forces  F,  F'  F",.-  appliquée> 
à un  point  matériel  qui  est  assujetti  à rester  sur  une  courbe 
fixe,  pour  que  ce  point  soit  en  équilibre.  Si,  aux  forces  dont 
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il  s’agit,  011  joint  la  réaction  que  le  point  matériel  éprouve  de  la 
part' de  la  courbe,  on  a un  système  total  de  forces  dont  la  résul- 
tante doit  être  nulle  (§  104)  : donc  la  résultante  des  forces 
K,  F',  F",.**  doit  être  égale  et  directement  opposée  à la 
réaction  de  la  courbe  sur  le  point  matériel.  Mais  celte  réaction 
est  normale  à la  courbe;  donc  aussi  la  résultante  des  forces 
F,  F',  F",...*  doit  être  dirigée  normalement  à cette  courbe. 
Celle  condition,  que  la  résultante  des  forces  F,  F',  F",..-  ap- 
pliquées au  point  matériel,  soit  normale  à la  courbe  sur  la- 
quelle il  est  assujetti  à rester,  est  d’ailleurs  suffisante  pour  que 
le  point  soit  en  équilibre  : car  les  forces  F,  F',  F",.*,  peuvent 
toujours  être  remplacées  par  leur  résultante,  et  celle-ci  étant 
normale  à la  courbe  fixe,  ne  peut  faire  mouvoir  le  point  matériel 
ni  dans  un  sens  ni  dans  l’autre.  La  résultante  des  forces 
F,  F',  F",.--  n’est  autre  chose  que  la  pression  du  point  matériel 
sur  la  courbe,  pression  qui  est  égale  et  contraire  à la  réaction  de 
la  courbe  sur  le  point  matériel. 

§ F27.  Mouvement  d'un  point  matériel  assujetti  A 

Vester  snr  une  courbe  fixe.  — Soient  AB,  fuj.  02,  la  COUrbe 

sur  laquelle  le  point  ma- 
tériel M est  assujetti  à res- 
ter; F la  force  appliquée 
à ce  point  matériel,  ou  la 
résultante  des  forces  qui 
lui  sont  appliquées,  s’il  y 
en  a plusieurs,  indépen- 
damment de  la  réaction 
qu’il  éprouve  de  la  part  de 
la  courbe;  et  enfin  N cette 
réaction  de  la  courbe,  dont 
la  direction  est  perpendi- 
culaire à la  tagente  MT.  On  peut  regarder  le  mobile  comme 
étant  un  point  matériel  libre  se  mouvant  sous  Faction  des  for- 
<'.es  F et  N.  Décomposons  la  force  F,  représentée  par  la  droite 
MB,  en  deux  composantes  F,  et  F^,  dont  l’une  soit  dirigée  suivant 
la  tangente  Mï,  et  l’autre  suivant  une  perpendiculaire  MS  à 
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celle  tangente  menée  dans  le  plan  TMR;  composons  ensuite 
la  force  Fj  ou  MS,  avec  la  force  N ou  MU,  ce  qui  nous  donnera 
la  force  R ou  MV  dirigée  perpendiculairement  à la  tangente 
MT,  aussi  bien  que  chacune  de  ses  composantes  MS,  MU  : nous 
aurons  ainsi  deux  forces  F,  et  R,  qui  tiendront  lieu  des  deux 
forces  F,  N,  et  qui  seront  évidemment  celles  auxquelles  nous 
avons  donné  les  noms  de  force  tangenlielle  et  de  force  centripète 
(§  110).  D’après  cela,  si  v est  la  vitesse  du  mobile,  m sa  masse, 
cl  « l’angle  que  la  direction  MR  de  la  force  F fait  avec  la  direc- 
tion MT  du  mouvement,  on  aura 

dü 

m -jr  = r cos  a. 
dt 

• r 

Uette  équation,  jointe  à la  relation 


permettra  de  déterminer  toutes  les  circonstances  du  mouve- 
ment du  mobile  sur  la  courbe  AD,  lorsque  la  force  F sera  don- 
née, ainsi  que  l’angle  a que  sa  direction  fait  à chaque  instant 
avec  la  tangente  à la  courbe  AB,  au  point  où  se  trouve  le  mo- 
bile. La  recherche  de  l’équation  finie  du  mouvement  sur  la 
courbe  AB  est  réduite  par  là  à une  question  d’analyse,  toute  pa- 
reille à celle  qui  a pour  objet  de  trouver  l’équation  du  mouve- 
ment rectiligne  d’un  point  matériel  libre  (§  100). 

Dans  le  cas  particulier  où  la  force  F serait  constamment  nulle, 
et  où  le  point  matériel  ne  se  mouvrait  le  long  de  la  courbe  AB 
4ju’en  vertu  do  sa  vitesse  initiale,  on  voit  qu’on  aurait 


c’est-à-dire  (jue  la  vitesse  v ne  varierait  pas,  ou,  en  d’autres 
termes,  le  mouvement  du  point  matériel  serait  uniforme.  Il  en 
serait  encore  de  même,  si  la  force  F était  constamment  normale 
à la  courbé  AB. 
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128.  La  force  centripète  K ou  MV,  fig.  62,  a pour  expres^- 

sioii 


P étant  le  rayon  de  courbure  de  la  trajectoire  AB  en  M;  elle 
est  dirigée  suivant  ce  rayon,  c’est-à-dire  suivant  la  normale 
menée  dans  le  plan  osculateur  de  la  courbe  correspondant  au 
point  M,  et  du  coté  de  la  concavité  de  la  courbe.  Cette  force 
MV  étant  la  résultante  des  deux  forces  MS,  MU,  une  force 
MV',  égale  et  contraire  à MV,  fera  équilibre  aux  deux  forces 
MS,  MU;  les  trois  forces  MS,  MU,  MV'  se  faisant  équilibre,  la 
force  MU  est  égale  et  directement  opposée  à la  résultante  MU" 
des  deux  forces  MS,  MV';  mais  la  force  MU',  égale  et  direc- 
tement opposée  à la  réaction  N do  la  courbe  AB  sur  le  point 
matériel,  n’est  autre  chose  que  la  pression  exercée  par  ce 
point  sur  la  courbe  AB  : donc  la  pression  du  point  M sur  la 
courbe  AB  est  la  résultante»  de  deux  forces,  dont  Tune  est  la 
composante  normale  de  la  force  F,  et  l’autre  est  égale  et  direc- 

teinent  opposée  à la  force  centripète  m 

0 

1 

Si  la  force  F était  nulle,  sa  composante  normale  le  serait 
aussi,  et  la  pression  exercée  sur  la  courbe  AB  par  le  point  mo- 
bile, dont  la  vitesse  resterait  toujours  la  même,  se  réduirait  à 
une  force  égale  et  contraire  à la  force  centripète.  Dans  ce  cas,, 
la  pression  du  mobile  sur  la  courbe  est  désignée  sous  le  nom  de 
force  centrifuge.  Le  point  mobile,  n’étant  soumis  h ractiou 
d’aucune  force,  se  mouvrait  uniformément  et  en  ligne  droite, 
s’il  était  libre;  l’obligation  dans  laquelle  il  se  trouve  de  suivri‘ 
la  courbe  AB,  n’altère  pas  runiformité  de  son  mouvement,  mais 
il  en  résulte  que  la  direction  de  sa  vitesse  doit  changer  à chaque 
instant  : ce  changement  de  vitesse  ne  peut  se  produire  sans  que 
le  mobile  réagisse  sur  la  courbe,  et  c’est  celte  réaction  qui  con- 
stitue la  force  centrifuge,  dont  le  nom  rappelle  la  tendance  dir 
mobile  à se  mouvoir  en  ligne  droite,  c’est-à-dire  à s’éloigner  du 
centre  du  cercle  osculateur  de  la  courbe  AB.  On  voit  que  la  force 
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centrifuge  est  dirigée  suivant  le  prolongement  MV'  du  rayon  de 
courbure  de  la  courbe  AB,  c’est-à-dire  du  côté  de  la  convexité 
de  cette  courbe,  et  qu’elle  a pour  valeur 


comme  la  force  centripète. 

Dans  le  cas  général  où  le  mobile,  assujetti  à rester  sur  la 
courbe  AB,  se  meut  sous  l’action  d’une  force  F,  la  pression  MU' 
que  ce  mobile  exerce  sur  la  courbe  à un  instant  quelconque  est 
la  résultante  de  deux  forces,  dont  l’une  est  la  composante  nor- 
male de-  la  force  F,  et  l’autre  est  la  force  centrifuge  MV'  cor- 
respondant à la  vitesse  dont  le  point  mobile  se  .trouve  animé  à 
cet  instant. 

§ 129.  Tous  les  théorèmes  qui  ont  été  établis  précédemmen 
(§§  113  à 120)  sur  le  mouvement  d’un  point  matériel  libre,  sont 
applicables  au  mouvement  d’un  point  matériel  assujetti  à rester 
sur  une  courbe  fixe,  à la  condition  de  joindre  à la  force  F direc- 
tement appliquée  à ce  point  matériel,  la  réaction  N qu’il  éprouve 
de  la  part  de  la  courbe  fixe,  et  de  considérer  le  mouvement 
comme  s’effectuant  sous  l’action  de  la  résultante  de  ces  deux 

forces.  Mais,  comme  la  réaction  N de  la  courbe  sur  le  mobile 

0 

n’est  pas  connue  à priori,  on  doit  naturellement  attaclier  plus 
d’importance  à ceux  de  ces  théorèmes  qui  ne  dépendent  pas  de 
la  force  N,  qu’à  ceux  qui  en  dépendent.  Les  premiers  sont  les 
seuls  que  nous  rappellerons  ici. 

dv 

La  force  tangentielle  ®st  simplement  la  composante  tan- 

gentielle  Fj  de  la  force  F,  et  ne  dépend  en  aucune  manière  de  la 
réaction  N de  la  courbe  127)  : donc  on  peut  dire  (§  113)  que 
l’accroissement  de  la  quantité  de  mouvement  du  point  matériel, 
pendant  un  temps  quelconque,  est  égal  à l’impulsion  de  la  com- 
posante tangentielle  F,  de  la  force  F pendant  ce  temps. 

Le  travail  élémentaire  de  la  résultante  des  forces  F et  N est 
égal  à la  somme  des  travaux  élémentaires  de  ces  deux  forces; 
mais  le  travail  élémentaire  de  la  force  N est  constamment  nul, 
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puisque  cette  force  est  normale  à la  courbe  fixe,  et  par  consé- 
4juent  normale  à l’élément  de  chemin  décrit  par  le  mobile  : donc 
le  travail  élémentaire  de  la  résultante  des  forces  F et  N se  réduit 
au  travail  élémentaire  de  la  force  F seule.  D’apres  cela,  il  est 
clair  qu’on  peut  dire  (§  116)  que  l’accroissement  de  la  force 
vive  du  point  matériel,  pendant  un  intervalle  de  temps  quel- 
conque, est  égal  au  double  du  travail  de  la  force  F pendant  ce 
temps. 

Pour  pouvoir  appliquer  ce  qui  a été  dit  dans  le  § 119  au  cas 
d’un  point  matériel  assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe,  il  n’est 
pas  nécessaire  de  se  préoccuper  de  la  réaction  N de  cette 
courbe.  La  quantité  \dx  -f-  Yrfy  -|-  Zdz  étant  le  travail  élémen- 
taire de  la  résultante*  des  forces  appliquées  au  mobile,  se  ré- 
duit ici,  d’après  ce  qui  vient  d’être  dit,  au  travail  élémentaire  de 
la  force  F ; on  peut  donc  regarder  X,  Y,  Z comme  étant  simple- 
ment les  composantes  de  la  force  F parallèles  aux  axes  coordon- 
nés. Si  ces  trois  composantes  de  F sont  les  dérivées  partielles 
d’une  fonction  de  x,  y,  prises  par  rapport  à chacune  de  ces 
Tariables,  il  v aura  lieu  de  considérer  les  surfaces  de  niveau 
dont  nous  avons  parlé  (§  119),  et  d’appliquer  au  point  matériel 
assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe  tout  ce  qui  a été  dit  pour 
nn  point  matériel  libre.  Ces  surfaces  de  niveau,  ne  dépendant 
nullement  de  la  réaction  N de  la  courbe  fixe,  sont  les  mêmes 
^|ue  si  le  point  matériel  était  libre  et  que  la  même  force  F lui  fût 
appliquée. 

^ 130.  Exemples  da  mouvement  d'un  point  maté- 

riel assujetti  À rester  sur  une  courbe  fixe.  — CüS  (TUU 

^oint  matériel  soumis  à la  seule  action  de  la  pesanteur.  — Si  la 
force  F,  qui  est  directement  appliquée  au  mobile,  se  réduit  à 
son  poids  m^,  il  sera  facile  de  trouver  les  diverses  circonstances 
du  mouvement,  comme  nous  allons  le  voir. 

Soit  AB,  fig.  03,  la  courbe  sur  laquelle  le  mobile  est  obligé  de 
rester.  Nous  avons  vu  (§  120)  que,  dans  le  cas  dont  il  s'agit,  les 
surfaces  de  niveau  sont  des  plans  horizontaux;  il  en  résulte 
immédiatement  que,  si  le  point  mobile  vient  successivement 
passer  par  divers  poinUs  M,  N,  P,  Q,  situés  sur  un  même  plan 
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horizontal,  il  se  trouvera  animé  d'une  même  vitesse  dans  cha- 
cune de  ces  positions. 

D’un  autre  côté,  le  mobile  allant  du  point  M,  où  sa  vitesse  est 


V,  au  point  M',  où  sa  vitesse  est  v\  on  a,  d’après  le  théorème  des 
forces  vives  (§  129), 

— mv^  = Img  (s’  — r), 

ou  simplement 


+ 2g  {z'  - Z), 

en  désignant  par  z et  z'  les  distances  des  deu.v  points  M et  M'  à 
un  plan  horizontal  fixe  situé  au-dessus  de  ces  deux  points. 

Si,  par  exemple,  le  mobile  part  du  point  C,  sans  vitesse  ini- 
tiale, il  descend  le  long  de  la  courbe,  en  prenant  une  vitesse  de 
plus  en  plus  grande.  La  vitesse  v qu’il  possède  en  un  point  quel- 
conque M,  est  déterminée  par  la  relation 


t'-’  = 2gh, 

en  désignant  par  h la  distance  des  plans  horizontaux  menés  par 
les  deux  points  C et  M,  c’est-à-dire  ce  qu’on  nomme  la  différence 
de  niveau  de  ces  deux  points;  on  voit  que  cette  vitesse  est  égale 
à celle  qu’aurait  acquise  le  point  matériel  en  tombant  de  la 
même  hauteur  h,  suivant  la  verticale  menée  par  son  point  de 
départ  C (§  90).  La  vitesse  du  mobile  va  ainsi  en  croissant  jus- 
qu’à ce  qu’il  atteigne  le  point  D.  La  vitesse  qu’il  possède,  en 
arrivant  en  ce  point,  fait  qu’il  le  dépasse,  et  qu’il  s’élève  le  long 
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de  la  partie  DE  de  la  courbe  AB;  sa  vitesse  va  alors  en  dimi- 
nuant progressivement,  et,  comme  nous  l’avons  dit,  en  un  point 
quelconque  N,  elle  est  égale  à celle  qu’il  avait  au  point  M situé 
au  même  niveau  que  le  point  N.  Si  le  point  le  plus  élevé  E de  la 
partie  de  courbe  où  le  mobile  est  engagé,  se  trouve  au-dessous 
du  plan  horizontal  mené  par  son  point  de  départ  C,  il  atteint  ce 
point  E en  conservant  encore  une  certaine  vitesse  ; puis  il  le  dé- 
passe, descend  jusqu’en  F avec  une  vitesse  croissante,  remonte 
suivant  FB,  et  enfin  s’arrête  en  un  point  G situé  au  niveau  de 
son  point  de  départ  C.  Alors,  la  pesanteur  ne  cessant  d’agir  sur 
le  mobile,  il  redescend  à partir  du  point  G,  en  parcourant  la 
courbe  en  sens  contraire,  et  reprenant  en  chaque  point  exacte- 
ment la  même  vitesse  que  lorsqu’il  s’y  était  trouvé  une  première 
fois;  au  bout  de  quelque  temps,  il  s’arrête  au  point  C d’où  il  était 
parti  d’abord,  puis  se  remet  en  mouvement  de  C en  G;  et  ainsi 
de  suite  indéfiniment. 

La  pression  que  le  mobile  exerce  sur  la  courbe  AB,  dans  une 
quelconque  des  positions  qu’il  y occupe  successivement,  au 
point  M par  exemple,  s’obtient  en  composant  la  force  centrifuge 
du  mobile  en  ce  point,  avec  la  composante  normale  de  son  poids 
mg  (§  128).  Dans  le  cas  particulier  où  la  courbe  AB  se  trouve 
tout  entière  dans  un  plan  vertical,  ces  deux  composantes  de  la 
pression  supportée  par  la  courbe  ont  une  même  direction,  et  la 
pression  est  égale  à leur  somme  ou  à leur  différence,  suivant  les 
cas.  Soient  a l’angle  que  la  tangente  à AB,  au  point  M,  fait  avec 
la  verticale,  et,o  le  rayon  de  courbure  de  la  courbe  en  ce  point; 
on  aura  pour  la  pression  supportée  par  la  courbe 

mg  siii  a ± —y-  * 

ou  bien,  en  remplaçant  r*  par  sa  valeur  ^gh, 

( • -U 

mg  l^sm  a ± j. 

§ 431.  Mouvement  d*un  point  matériel  pesant  sur  une  droite 
fixe.  — Lorsque  la  courbe  sur  laquelle  le  mobile  pesant  est 
assujetti  à rester  se  réduit  à une  ligne  droite,  le  mouvement 
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se  simplifie  beaucoup.  Soit  « l’angle  que  la  droite  fixe  fait  avec 
la  verticale.  La  composante  tangenlielle  de  la  force  mg  qui  agit 
sur  le  mobile  a alors  une  valeur  constante 


mg  cos  a. 

Il  en  résulte  que  le  mouvement  du  mobile  sur  la  droite  fixe  est 
uniformément  varié  (§§  90  et  91).  Ce 
mouvement  est  de  même  nature  que  celui 
d’un  corps  pesant  qui  tombe  librement 
suivant  la  verticale,  eu  parlant  du  repos, 
ou  bien  après  avoir  reçu  une  vitesse  ini- 
tiale dirigée  verticalement;  il  ne  dif- 
fère de  ce  dernier  mouvement  qu’en  ce 
que  l’accélération  est  g cos  «,  au  lieu 
d'être  g. 

Si  l’on  suppose,  par  exemple,  que  le 
mobile  se  meuve  le  long  de  la  droite  AB, 
fig.  Ci,  et  qu’il  parte  du  point  A sans 
vitesse  initiale,  la  distance  AM  ou  .s*  à 
laquelle  il  se  trouve  du  point  de  départ 

A,  au  bout  d’un  temps  quelconque  /,  est  fournie  par  l’équation 

✓ 

s=  igcosx  t-. 


Prenons  sur  la  verticale  du  point  A une  longueur  quelconque 
AC  que  nous  désignerons  par  hy  et  sur  la  ligne  AB  une  lon- 
gueur AD  ou  l égale  à la  projection  de  AC  sur  AB.  Le  temps 
•employé  par  le  mobile  à parcourir  la  distance  l sera  fourni  par 
la  relation 


d’où 


t = i ^ cos  a t-. 


^ ^ COS  a ^ g 


(ielte  valeur  de  t montre  que  le  temps  employé  par  le  mobile  à 
parcourir  la  distance  AD,  sur  la  ligne  oblique  AB,'  est  le 
même  que  celui  qu’il  emploierait  à tomber  verticalement  de  la 
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hauteur  AG.  On  en  conclut  que,  si  plusieurs  mobiles  parlent  en 
môme  temps, du  point  A,  sans  vitesse  initiale,  et  descendent 
sous  la  seule  action  de  la  pesanteur  le  long  de  diverses  cordes 
AD,  AD',  AD",  d’un  cercle  décrit  sur  AC  comme  diamètre, 
•ces  mobiles  arriveront  en  même  temps  aux  extrémités  D,  D',  D", 
de  ces  cordes.  Quant  à la  vitesse  que  possède  le  mobile  qui 
parcourt  la  ligne  AB,  lorsqu’il  arrive  en  D,  nous  savons  qu’elle 
est  la  inême  que  celle  qu’il  posséderait  en  E,  s’il  tombait  libre- 
ment du  point  A sans  vitesse  initiale  (§  130). 

La  droite  fixe  ayant  dans  tous  ses  points  un  rayon  de  cour- 
bure infini,  on  voit  que  la  force  centrifuge  due  au  mouvement 
du  mobile  sur  cette  droite  est  constamment  nulle,  et  que  la 
pression  exercée  par  le  mobile  sur  la  droite  fixe  se  réduit  à la 
composante  normale 


mg  sin  a 


de  son  poids. 

§ 132.  Pendule  circulaire.  — Supposons  qu’un  point  maté- 
riel pesant  M,  fig.  05,  soit  attaché  à l’extrémité  du  fil  inexten- 
sible et  sans  masse  AM,  et  que 
l’autre  extrémité  A de  ce  fil  soit 
fixe.  Le  point  matériel  M est  en 
équilibre  lorsque  le  fil  AM  est  di- 
rigé suivant  la  verticale  AB  : le 
poids  de  ce  point  matériel  est  dé- 
truit par  la  résistance  qu’il  éprouve 
de  la  part  <lu  fil.  Si  l’on  écarte  le 
corps  M de  la  position  d’équilibre 
qui  vient  d’être  indiquée,  en  don- 
nant au  fil  une  direction  oblique,  et  qu’ensuite  on  aban- 
donne ce  corps  M à l’action  de  la  pesanteur,  sans  lui  communi- 
quer la  vitesse  initiale,  il  se  meut  sans  sortir  du  plan  vertical 
mené  par  la  direction  oblique  qu’on  avait  donnée  au  fil  ; 
d’ailleurs,  sa  distance  au  point  Â restant  constamment  la  même, 
il  décrit  un  arc  de  cercle  ayant  ce  point  A pour  centre  : on  peut 
donc  regarder  le  point  matériel  M comme  étant  dans  les  mêmes 
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condilions  que  s’il  était  assujetti  à rester  sur  la  circonférence 
de  cercle  à laquelle  appartient  cet  arc.  La  pression  exercée  par 
le  mobile  sur  la  courbe  qu’il  est  obligé  de  décrire  se  trouve 
ici  remplacée  par  la  tension  du  fil  AM. 

Si  l’on  se  reporte  à ce  qui  a été  dit  en  général  sur  le  mouve- 
ment d’un  point  matériel  pesant  assujetti  à rester  sur  une  courbe 
fixe  (§  130),  on  verra  que  le  point  M doit  osciller  indéfiniment 
de  part  et  d’autre  de  sa  position  d’équilibre,  en  s’écartant  égale- 
ment de  cette  position  dans  un  sens  et  dans  le  sens  opposé.  Un 
pareil  point  matériel,  suspendu  comme  nous  l’avons  dit,  con- 
stitue ce  qu’on  nomme  un  pendule.  Nous  particularisons  ici  le 
pendule,  en  lui  donnant  la  dénomination  spéciale  de  pendule 
circulaire^  parce  que,  ses  oscillations  s’effectuant  conformé- 
ment à ce  que  nous  venons  de  dire,  le  point  matériel  qui  le 
termine  se  meut  suivant  une  circonférence  de  cercle.  Nous 
allons  nous  proposer  de  déterminer  la  durée  de  chacune  des 
oscillations  de  ce  pendule. 

Soit  C le  point  où  le  mobile  se  trouve,  lorsqu’on  l’abandonne 
à l’action  de  la  pesanteur,  sans  vitesse  initiale.  Dans  une  posi- 
tion quelconque  M,  il  est  animé  d’une  vitesse  r qui  est  fournie 
par  la  relation 


h étant  la  distance  du  point  M au  point  horizontal  mené  par  le 
point  G.  Si  nous  désignons  l’angle  BAC  par  a,  l’angle  BAM 
par  0,  et  la  longueur  AM  du  pendule  par  /,  nous  aurons 


h = I (cos  ô — cos  a), 
.db 


le  signe  — , placé  devant  le  second  membre  de  la  dernière  rela- 
tion, tient  à ce  que  ô diminue  qiiand  / augmente,  ce  qui  fait  que 


— est  négatif.  En  remplaçant  h et  v par  leurs  valeurs  dans  l’é- 


quation ci-dessus,  il  vient 


I8t5  , 
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trou  l’on  tire 


(co.s  6 — cos  *), 


En  intégrant  cette  équation  et  en  étendant  l’intégrale  à tout  le 
temps  que  le  pendule  emploie  à aller  de  la  position  AC  à la  po- 
sition verticale  AB,  on  trouvera  la  durée  de  la  demi-oscillation 
descendante;  le  double  de  cette  durée  sera  la  durée  T.  d’une 
oscillation  complète.  On  aura  donc 


d’où 


JVous  n’avons  plus  qu’à  déterminer  la  valeur  de  l’intégrale  défi- 
nie qui  entre  dans  cette  formule,  pour  que  la  valeur  de  T soit 
entièrement  connue. 

Supposons  d’abord  que  les  oscillations  soient  très-petites, 
•en  sorte  que  « et  0 sont  de  très-petits  angles;  nous  pourrons 
remplacer  cos  « et  cos  9 par 


t;»!  la  valeur  de  T deviendra 


a ilb 
0 y/ 


Mais  on  a 


= arc  sin  - -i-  const., 
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€l  par  suite 


rfO  TJ 

J O v/a  -—62  ~ 2* 


«loue  on  aura  en  définitive 


formule  qui  fait  counaitre  la  durée  des  oscillations  d’un  pendule 
circulaire,  en  supposant  ces  oscillations  très-petites.  Il  est  re- 
marqualdc  que  celte  durée  ne  dépende  en  aucune  manière  de 
l’amplitude  des  oscillations,  qui  peut  être  réduite  au  tiers,  au 
quart,  au  dixième  de  ce  qu’elle  était  d’abord,  sans  que  la  durée 
change. 

Pour  trouver  la  durée  T des  oscillations  du  pendule,  sans 
supposer  que  leur  amplitude  soit  très-petite,  nous  opérerons 
de  la  manière  suivante.  Soient  a et  z les  hauteurs  des  points  C et 
M au-dessus  du  plan  horizontal  mené  par  le  point  B ; on  a 

a — l(  \ — cos  a), 

(l’où 

.V  A - 

• eos  0 — cos  a = — - — » 

V 

D’après  cela,  la  formule  qui  donne  la  durée  T des  oscillations  du 
pendule  devient 


= / (1  — cos  6), 
(h 


[/'il  Z —z-^ 


ou  bien  encore 


La  quantité  étant  toujours  plus  petite  que  1,  on  peut  dévelop- 


per 


( 


en  série  de  la  manière  suivante 
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D’ailleurs  on  démontre  dans  le  calcul  intégral  que  l’on  a 


^ UZ  — _j_ 

n 


(â/t  — 1) 
'in 


en  sorte  que,  si  l’on  intègre  entre  les  limites  0 et  a,  on  aura 


(:2u  — 1)  a 
'in 


En  remplaçant  successivement,  dans  cette  formule,  n par  n — 1* 

puis  par  n — 2,  ensuite  par  n — 3, enfin  par  1,  on  obtiendra 

n relations,  qui,  étant  multipliées  entre  elles,  donneront 


* 

1.3.5 {in — I) 

2.4.0 in 


a' 


dz 


ou  bien  encore,  d’après  la  valeur  connue  de  l’intégrale  définie- 
qui  est  dans  le  second  membre. 


1.3.5 {in—\) 

2.4,0 in. 


Cette  dernière  formule  fait  connaître  les  valeurs  des  intégrales 
qui  entrent  dans  les  divers  termes  de  T,  par  suite  du  développe- 


ment en  série  du  facteur  ^1  — — ^ 5*  On  trouve  ainsil 


T = 7Z 


.|/rV+©'l+(a'(â’  + I 

sr“J  lâj  +••  ) 


§ 133.  Pendule  cycloïdal.  — On  donne  le  nom  de  pendule 
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cycloïdal,  à un  pendule  analogue  à celui  dont  nous  venons  de 
nous  occuper,  mais  qui  en  diffère  en  ce  que  le  point  matériel  qui 
le  termine,  au  lieu  de  se  mouvoir  sur  un  cercle,  se  meut  sur  une 
cycloïde  ABC,  fig.  60,  dont  le  plan  est  vertical  et  dont  la  base 
AG  est  horizontale.  Fig  oo. 

Pour  réaliser  un  pareil 
pendule,  il  suffit  de 
tracer  les  deux  arcs  de 
cycloïde  AD,  DG  dont  ^ 
l’ensemble  constitue  la  . g 
développée  de  la  cy- 
cloïde ABC,  et  de  dis- 
poser deux  pièces  so- 
lides E,  F,  limitées 
inférieurement  par  des  surfiiccs  cylindriques  droites  ayant  ces 
arcs  AD,  DG  pour  bases.  Si  l’on  fixe  en  D l’une  des  ^extrémités 
d’un  fil  de  longeur  DB,  et  qu’on  attache  un  corps  pesant  à 
son  autre  extrémité  ; si  ensuite  on  écarte  ce  corps  de  sa  posi- 
tion d’équilibre  B,  sans  le  faire  sortir  du  plan  vertical  ADC, 
et  qu’on  l’abandonne  à lui-même,  il  est  clair  qu’il  - se  mouvra 
le  long  de  la  cycloïde  ABC,  sur  laquelle  il  effectuera  une  série 
d’oscillations.  Nous  allons  nous  proposer  de  déterminer  la 
durée  de  l’une  de  ces  oscillations. 

Soient  G la  position  qu’occupe  le  point  matériel  au  commen- 
cement de  l’oscillation  que  nous  considérons,  et  M une  quel- 
conque des  positions  par  lesquelles  il  passe  après  être  parti  du 
point  G.  Désignons  par  a el  z les  distances  des  points  G et  M à 
la  tangente  à la  cycloïde  en  B,  tangente  qui  est  horizontale. 
Nous  aurons  pour  la  vitesse  v du  mobile  en  M, 

(n  — z). 

D’un  autre  coté,  en  appelants  Tare  GM,  on  a 


<l’où  Ton  tire 
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(Is 

\/%j{a  — z) 


4t 


Si  Ton  trace  le  cercle  générateur  de  la  cycloïde  dans  la  position 
qui  correspond  au  point  M,  la  droite  menée  du  point  M au  point 
H où  ce  cercle  touche  la  base  AC  est  normale  à la  cvcloïde  en 
M ; la  droite  qui  joint  le  point  M à l’autre  extrémité  K du  dia- 
mètre HK  est  donc  la  tangente  à la  courbe.  Prenons  sur  celle 
tangente  une  longueur  MM'  égale  à ds,  et  menons  les  lignes 
MN,  M'N,  respectivement  parallèles  aux  lignes  CH,  HK.  Le 
triangle  MNM'  étant  semblable  au  triangle  HMK,  nous  aurons 

W_HK 

m ~ KM’ 


ou,  ce  qui  revient  au  même,  en  désignant  par  r le  rayon  OH  du 
cercle  générateur,  et  observant  que  NM'  est  égal  à — rfj, 


(ÏZ. 


Tirant  de  là  ds,  et  le  substituant  dans  la  valeur  que  nous  avons 
obtenue  précédemment  pour  dt,  nous  trouvons  définitivement 


Nous  n’avons  plus  qu’à  intégrer  par  rapport  à depuis  z = a, 
jusqu’à  Z = Of  pour  avoir  la  durée  de  la  demi-oscillation  des- 
cendante, c’est-à-dire  la  moitié  de  la  durée  T d’une  oscillation 
complète  : nous  aurons  donc 


Ce  résultat  simple,  auquel  nous  venons  de  parvenir,  nous  fait 
coimaître  une  propriété  très-remarquable  du  pendule  cycloïdal. 
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La  valeur  de  T ne  renfermant  pas  la  quantité  «,  il  s’ensuit  que 
la  durée  des  oscillations  est  complètement  indépendante  de  leur 
amplitude.  En  d’autres  termes,  quel  que  soit  le  point  de  départ 
G du  corps  pesant  qui  se  meut  le  long  de  la  cycloïde,  ce  corps 
emploie  le  même  temps  pour  arriver  au  point  le  plus  bas  B : 
c’est  ce  qui  a fait  donner  à la  cycloïde  le  nom  de  Tantochrone. 

La  valeur  trouvée  pour  T nous  montre  en  outre  que  la  durée 
des  oscillations  du  pendule  cycloïdal  est  la  même  que  celle  des 
petites  oscillations  d’un  pendule  circulaire  dont  la  longueur 
serait  4r,  longueur  qui  est  précisément  celle  du  rayon  de  cour- 
bure DB  de  la  cycloïde  en  son  sommet  B. 

§ 134.  Équilibre  et  mouvement  d’un  point  materiel 
assujetti  d rester  sur  une  surface  fixe.  — A l’aide  de 

considérations  analogues  à celles  que  nous  avons  développées 
précédemment  (§  120),  on  comprendra  sans  peine  ce  que  l’on 
doit  entendre  par  un  point  matériel  assujetti  à rester  sur  une 
surface  fixe.  Si  l’on  fait  abstraction  du  frottement  que  le  point 
matériel  peut  éprouver  de  la  part  de  la  surface,  on  verra  que, 
pour  qu’une  force  appliquée  à ce  point  primitivement  en  repos 
ne  le  mette  pas  en  mouvement,  il  est  nécessaire  qu’elle  soit  diri- 
gée normalement  à la  surface.  La  réaction  que  la  surface  exerce 
sur  le  point  est  donc  aussi  normale  à cette  surface.  Nous  admet- 
trons qu’il  en  est  ainsi,  même  dans  le  cas  où  le  point  matériel 
est  en  mouvement  sur  la  surface  sur  laquelle  il  est  obligé  de 
rester,  sauf  à tenir  compte,  s’il  y a eu  lieu,  du  frottement  qu’il 
éprouve  de  la  part  de  la  surface,  en  rangeant  ce  frottement 
parmi  les  forces  qui  agissent  sur  lui  pour  modifier  son  mouve- 
ment. 


D’après  cela,  pour  qu’un  point  matériel  assujetti  à rester  sur 
une  surface  fixe  soit  en  équilibre  sous  l’action  des  forces  qui  lui 
sont  appliquées,  il  eèt  nécessaire  et  sulfisant  que  la  résultante 


de  ces  forces  soit  dirigée  suivant  la  normale  à la  surface.  La 
pression  exercée  par  le  point  sur  la  surface  est  égale  à cette  résul- 


tante. 

Lorsqu’un  point  matériel  est  eu  mouvement  sur  une  ^urlace 
fixe  sur  laquelle  il  est  assujetti  à rester,  il  exerce  à chaque  iii- 
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siir  la  surface  une  pression  normale  dont  nous  pouvons 
facilement  indiquer  la  valeur.  Concevons  pour  cela  que  la  résul- 
tante F des  forces  qui  sont  appliquées  au  point  mobile  (sans  y 
comprendre  la  réaction  qu’il  éprouve  de  la  part  de  la  surface) 
soit  décomposée  en  deux  forces,  dont  l’une  F,  soit  dirigée  suivant 
la  tangente  à la  trajectoire  du  point  mobile,  et  l’autre  F2  soit 
dirigée  perpendiculairement  à cette  tangente,  dans  le  plan  de 
F,  et  de  F.  En  raisonnant  comme  nous  l’avons  déjà  fait  (§  128), 
nous  verrons  que  la  pression  exercée  par  le  point  matériel  sur 
la  surface  est  la  résultante  de  la  force  Fg  et  de  la  force  centri- 
fuge qui  se  développe  dans  le  mouvement  de  ce  point.  Cette 
résultante  de  la  force  F,  et  de  la  force  centrifuge  doit,  bien  en- 
tendu, être  normale  à la  surface;  en  sorte  qu’on  peut  l’obtenir 
■en  faisant  la  somme  des  projections  de  ces  deux  forces  sur  la 
normale.  Quant  à la  force  F,,  elle  détermine  le  changement  de 
.grandeur  de  la  vitesse  t'  du  mobile,  à laquelle  elle  est  liée  par  la 
relation 


Considérons  en  particulier  le  cas  d’un  point  matériel  qui  se 
.meut,  sur  une  surface  fixe,  en  vertu  d’une  vitesse  initiale,  sans 
être  soumis  à l’action  d’aucune  force.  La  force  F étant  nulle,  il 
en  sera  de  même  de  ses  composantes  Fj,  Fg.  Il  s’ensuit  néces- 
sairement : 1°  que  la  vitesse  ^ du  mobile  reste  constante,  c’est- 
à-dire  que  son  mouvement  est  uniforme;  2®  que  la  force  centri- 
fuge qui  se  développe  dans  le  mouvement  du  point  constitue, 
à elle  seule  la  pression  de  ce  point  sur  la  surface,  et  que  par 
<ionséquent  cette  force  centrifuge  est  dirigée  normalement  à la 
surface,  en  chaque  point  de  la  trajectoire  du  mobile.  Si  l’on  ob- 
serve maintenant  que  la  force  centrifuge,  égale  et  contraire  à la 
force  centripète  (§  128),  est  toujours  dirigée  dans  le  plan  oscu- 
lateur  de  la  trajectoire,  on  en  conclura  que,  dans  le  cas  parti- 
culier qui  nous  occupe,  la  trajectoire  jouit  de  cette  propriété 
que,  en  chacun  de  ses  points,  son  plan  osculateur  passe  par  la 
normale  à la  surface  en  ce  point  : cette  propriété  est  précisé- 
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.ment  celle  qui  caractérise  les  lignes  géodédques  de  la  surface. 
Ainsi,  lorsqu’un  point  matériel,  assujetti  à rester  sur  une  sur- 
face fixe,  se  meut  sur  cette  surface  sans  être  soumis  à l’action 
d’aucune  force,  il  parcourt  uniformément  une  ligne  géodésique 
de  la  surface. 

Tous  les  théorèmes  établis  dans  les  paragraphes  113  à 120, 
sur  le  mouvement  d’un  point  matériel  libre,  sont  applicables  au 
mouvement  d’un  point  matériel  assujetti  à rester  sur  une 
surface  fixe,  à la  condition  de  joindre  à la  force  F directement 
appliquée  à ce  point  matériel,  la  réaction  N qu’il  éprouve  de  la 
part  de  la  surface,  et  de  considérer  le  mouvement  comme  s’ef- 
fectuant sous  l’action  de  la  résultante  de  ces  deux  forces.  Parmi 
ces  théorèmes,  nous  rappellerons  seulement  les  deux  suivants, 
dans  lesquels  la  réaction  N n’entre  pas,  en  raison  de  ce  que  la  tan- 
gente à la  trajectoire  est  toujours  perpendiculaire  à sa  direction  : 
1°  L’accroissement  de  la  quantité  de  mouvement  du  point 
mobile,  pendant  un  temps  quelconque,  est  égal  à l’impulsion 
de  la.  composante  tangenlielle  de  la  force  F,  pendant  ce  temps  ; 

2®  L’accroissement  de  la  force  vive  du  point  matériel,  pen- 
dant un  inten^alle  de  temps  quelconque,  est  égal  au  double  du 
travail  de  la  force  F,  pendant  ce  temps. 

Enfin  nous  pouvons  dire  encore  ici,  comme  dans  le  cas  d’un 
point  matériel  assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe  (§  129), 
que  l’on  n’a  pas  besoin  de  se  préoccuper  de  la  réaction  N de  la 

surface,  pour  pouvoir  appliquer  au  mouvement  du  point  maté- 

* 

riel  ce  qui  a été  dit  dans  le  § 119.  Si  les  composantes  X,  Y,  Z, 
de  la  force  F sont  les  dérivées  partielles  d’une  fonction  des 
coordonnées  Xj  y,  z du  mobile,  prises  par  rapport  à chacune  de 
ces  variables,  on  pourra  considérer  les  surfaces  de  niveau  dont 
il  a été  question  (§  119);  et  ces  surfaces  de  niveau  joueront,  par 
rapport  au  mouvement  du  point  matériel  assujetti  à rester  sur 
une  surface  fixe,  le  meme  rôle  que  si  ce  point  matériel  était 

entièrement  libre,  tout  en  étant  soumis  à l’action  de  la  même 

* 

force  F. 

§ 135.  Exemple  dn  mouvement  d’un  point  matériel 

assujetti  A rester  sur  une  surfaee  fixe.  — Pcndulc  CO- 

13 
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nique.  — Lorsqu’un  pendule,  tel  que  celui  que  nous  avons  con- 
sidéré dans  le  § 132,  a été  écarté  de  sa  position  d’équilibre,  et 
qu’au  lieu  de  l’abandonner  à lui-même  sans  vitesse  initiale,  on 
le  lance  dans  une  direction  quelconque,  son  mouvement  ne  s’ef- 
fectue plus  dans  un  plan  vertical;  ce  pendule  se  meut  en  tour- 
nant autour  de  la  verticale  menée  par  le  point  de  suspension, 
et  en  même  temps  il  .s’approche  et  s’éloigne  alternativement  de 
cette  verticale,  avec  laquelle  il  ne  coïncide  dans  aucune  posi- 
tion. Dans  ce  cas  il  prend  le  nom  de  pendule  conique.  , 

Il  est  clair  que  le  point  matériel  qui  termine  un  pareil  pen- 
dule peut  être  regardé  comme  étant  assujetti  à rester  sur  la  sur- 
face d’une  sphère  ayant  pour  rayon  la  longueur  du  pendule,  et 
pour  centre  son  point  de  suspension.  La  pression  normale  du 
mobile  sur  la  surface  de  la  sphère  se  trouve  ici  remplacée  par 
la  tension  du  fil. 

Rapportons  les  diverses  positions  du  mobile  à trois  axes 
coordonnés  recUingulaires  passant  par  le  point  de  suspension 
du  pendule,  et  supposons  que  l’un  de  ces  axes,  l’axe  des  z,  soit 
dirigé  verticalement  et  dans  le  sens  de  la  pesanteur.  Si  nous*  dé- 
signons par  N la  tension  du  lil,  et  par  l sa  longueur,  nous  au- 
rons pour  les  équations  différentielles  du  mouvement  du  point 
matériel  qui  le  termine  (§  121)  : 

dt  m C dC^  m dt^  ^ m l 

Ces  trois  équations  ne  peuvent  pds  suffire  pour  déterminer  x,  \j 
et  Z en  fonction  de  puisqu’elles  contiennent  une  quatrième 
quantité  N qui  est  également  une  fonction  inconnue  de  t.  Mais 
nous  savons  en  outre  que  le  mobile  doit  rester  sur  la  surface  de 
la  sphère  dont  le  centre  est  à l’origine  des  coordonnées,  et  dont 
le  rayon  est  l : x,  ijy  z doivent  donc  satisfaire  à l’équation  de 
cette  sphère,  qui  est 


d-  + y-  + Z- ■— IK  . (/fi 

Cette  nouvelle  équation,  jointe  aux  trois  précédentes,  permet- 
tra de  déterminer  les  quatre  fonctions  inconnues  x,  y,  J cl  N. 
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Si  nous  éliminons  N entre  les  deux  premières  équations  (a), 
uous  trouvons 


0, 


équation  qui  s’intégre  immédiatement  et  donne 

dff  tlæ  - , . 

C étant  une  constante  arbitraire,  (^eite  équation  (c)  n’est  autre 
chose  que  celle  qu’on  obtiendrait  en  appliquant  le  théorèm* 
des  aires  (§115)  au  mouvement  de  la  projection  du  point  mo- 
bile sur  le  plan  des  a*y,  ainsi  qu’on  peut  .s’en  assyrer  facilement; 
le  théorème  des  aires  est  applicable,  en  effet,  dans  ce  mouve- 
ment projeté,  puisque  la  résultante  des  forces  N et  mg,  qui 
agissent  sur  le  point  matériel  dans  l’espace,  est  toujours  dirigée 
<lans  le  plan  qui  passe  par  ce  point  matériel  et  par  la  verticale 
du  point  de  suspension. 

En  multipliant  les  trois  équations  (a)  respectivement  par 

dr,  (ly  y dz  y et  les  ajoutant  ensuite  membre  à membre,  on 

% 

trouve 


dxd'^x  + dyd‘1!  + dzd-z  , N , i ^ 

^ ÿdz  — i,v,l.r  + ydy  + zdz)  ; 

mais  en  (lifTérencinnt  l’équation  (b),  il  vient 

xdx  + ydz  + zdz  = 0: 

l’équation  que  nous  venons  d’obtenir  se  réduit  donc  à 

dxd~x  4-  dmPu  + dzd-z  , 

w fi'i--- 


En  l’intégrant,  elle  donne 


dx-  + dy-  4-  dz-  _ ^ 


dl^ 


^2(jz  + C', 


(d) 


0'  étant  une  nouvelle  constante  arbitraire.  Nous  aurions  pu 
écrire  immédiatement  celte  équation  (d),  en  appliquant  le  théo- 
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rème  des  forces  vives  au  mouvement  du  point  matériel  dont 
nous  nous  occupons  (§  131);  la  constante  C'  aurait  été  rempla- 
cée par  l’expression 

IV-  — 2//.I0» 

dans  laquelle  l’o  représente  la  vitesse  initiale  du  mobile,  et  la 
valeur  initiale  de  sa  coordonnée  verticale  z. 

Les  trois  équations  (0)j  (c),  (rf),  ne  contenant  pas  N,  peuvent 
être  employées  pour  déterminer  les  valeurs  des  trois  coordon- 
nées .x:,  y,  ir,  du  mobile  en  fonction  de  L Mais  nous  les  modi- 
fierons, en  y remplaçant  jc  et  y par  des  coordonnées  polaires,  dans 
le  plan  horizontal  des  xy.  Si  nous  désignons  par  r le  rayofn 
vecteur  mené  de  l’origine  des  coordonnées  à la  projection  ho- 
rizontale du  mobile,  et  par  0 l’angle  que  ce  rayon  vecteur  fait 
avec  l’axe  des  a*,  nous  aurons 


X-  + y- = r-, 

^'(fy  — ydx  = r-dh, 
dx^  + dy-  = -j-  r-d^-  ; 


en  conséquence,  les  équations  (i/),  {c),\d)y  deviendront 


— 

dr-  -f  r-dn-  + dz- 

dF 


(<') 


— + C . 


En  éliminant  r et  0 entre  ces  équations  (e),  on  trouve  facile- 
ment 


dl  = =i= 


Idz 


(/) 


et  par  suite  on  a 

d0  = ± 


Cb7£ 


io) 


Dans  les  valeurs  de  dl  el  dO,  le  signe  -|-  convient  au  cas  où  le 
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mobile  descend,  et  le  signe  — au  cas  où  il  monte.  Les  équa- 
ions  (/)  et  {g)  étant  intégrées,  on  aura  t et  0 en  fonction  de  z ; 
et  comme  on  a déjà  r en  fonction  de  z par  la  première  des  équa- 
tions (<?),  la  question  se  trouvera  complètement  résolue.  On  doit 
observer  que  l’intégration  des  équations  (/*)  et  {g)  ne  peut  s’ef- 
• fectuer  que  par  les  méthodes  de  quadrature  approximative,  ou 
bien  en  ayant  recours  aux  fonctions  elliptiques. 

Pour  déterminer  la  tension  N du  fd,  multiplions  les  trois  équa- 
. lions  {à)  respectivement  par  æ,  y,  z,  puis  ajoutons-les  membre 
à membre;  il  viendra 

.T(l^x  4-  yd^y  + zd-z  _ N + //-  4- 
~df^  1 


^lais,  en  différenciant  deux  fois  l’équation  (è),  on  trouve 

æd^æ  4-  yd-y  + zd-z d.r-  4-  dy-  4-  dz-  __ 

’dp'  ““  dt  ~ ^ 


V étant  la  vitesse  du  mobile  à un  instant  quelconque;  la  relation 
^ju’on  vient  d’obtenir  devient  donc 


<ruù 


, N/  , 

V-  = f-  <73, 

iU  ’ 


N = 4-  my-^' 


Cette  valeur  de  N aurait  pu  être  écrite  immédiatement,  d’après 

0 

ce  qui  a été  dit  (§  134)  relativement  à la  pression  exercée  par 
un  point  mobile  sur  la  surface  sur  laquelle  il  est  assujetti  à res- 

ter;  il  est  aisé  de  voir  en  effet  que  mg  y-est  la  projection  du 

V 

poids  mg  sur  la  normale  à la  sphère  au  point  où  se  trouve  le 

mobile,  et  que  — est  la  projection  de  la  force  centrifuge  de 

<ie  mobile  sur  la  même  normale. 

§ 130.  Si  l’on  égale  à zéro  la  quantité 
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périodiquement,  deviennent  toutes  deux  égales  à z^.  Exprimons 
donc  que  cette  équation  et  sa  dérivée  sont  satisfaites  l’une  et 
l’autre  quand  on  y remplace  z par  z^y  et  cela  nous  fournira 


étant  la  valeur  initiale  de  0,  ce  (jui  montre  que  le  mouve- 
ment du  pendule  est  uniforme,  et  qu’il  met  un  temps  égal  à 


pour  faire  un  tour  entier  autour  de  la  verticale. 

§ 137.  Cherchons  encore  à nous  rendre  compte  de  la  manière 
dont  s’effectue  le  mouvement  du  pendule  conique,  dans  le  cas 
où  ce  pendule  fait  toujours  un  petit  angle  avec  la  verticale.  Pour 
cela,  nous  regarderons  r comme  restant  toujours  petit  par 
rapport  à /;  et  en  développant  en  série  la  valeur  de  z en 
fonction  de  r fournie  par  la  première  des  équations  (c),  nous 
réduirons  cette  valeui  à ses  deux  premiers  termes,  ce  qui  nous 
donnera 


Remplaçons  par  cette  valeur  dans  les  deux  dernières  équa- 
tions (c);  mettons-y  en  même  temps  pour  C et  C'  les  valeurs 
indiquées  précédemment  (§  136),  et  supposons  que  a soit  nul, 
ce  qui  est  toujours  permis,  car  cela  revient  à admettre  que  le 
mobile  part  d’un  des  points  de  sa  trajectoire  qui  correspondent 
au  maximum  ou  au  minimum  de  z : nous  aurons  ainsi,  pour 
déterminer  r et  B en  fonction  de  /,  les  équations  différentielles 


la  solution  de  la  question  proposée.  On  trouve  ainsi  qu’on  doit 
avoir 


La  seconde  des  équations  {e)  donne  dans  ce  cas 
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y-  --  — r V 

/ r2\  dr^  , lîî?  _ 2 1 £ 2 _ ).2) 

dont  la  seconde  se  réduit  à 


(1^  ^ 
(//2 


1*2  ^^.2 

en  négligeant  le  terme  — ^ qui  est  du  même  ordre  de  gran- 
deur que  ceux  que  nous  avons  déjà  négligés  dans  la  valeur  de 
J.  L’élimination  de  dt  entre  ces  deux  équations  différentielles 
conduit  à la  relation 


yj'udr 


d’où  l’on  tire  facilement 


puis,  en  intégrant  et  supposant  que  0 soit  nul  pour  l = 0, 


y^  ± \)\,^  /t'o-'/  ^2  Vro-  liVJ 

cos^O-f- -^sin2  0. 


cos  2o 


i)n  voit  par  là  que  la  projection  horizontale  de  la  courbe  que 
décrit  le  mobile  est  une  ellipse  dont  les  deux  demi-axes  sont 
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Vo  et  t’o 


. La  projeclion  horizontale  du  mobile  décrivant 


cette  ellipse  conformément  au  théorème  des  aires,  qu’exprime 
la  seconde  des  équations  (e),  on  obtiendra  le  temps  employé 
par  le  pendule  à faire  une  révolution  complète  autour  de  la 


verticale,  en  divisant  l’aire  de  Tellipse,  ou  tt/’oPo 


par  l’aire 


décrite  dans  l’unité  de  temps,  qui -est  5 Cou  \ VqVq  : on  trouve 
ainsi 


\ 

pour  ce  temps  d’une  révolution  complète  du  pendule  conique. 
On  peut  observer  que  cette  expression  est  indépendante  de  la 
vitesse  initiale  Pq,  en  sorte  qu’elle  convient  également  au  cas  où 
l’on  aurait 

i'o  = 0; 

I 

c'est-à-dire  qu’elle  représente  le  temps  employé  par  un  pen- 
dule circulaire  de  longueur  l à faire  deux  oscillations  complètes, 
en  supposant  que  ces  oscillations  aient  une  amplitude  très-pe- 
tite : on  retrouve  ainsi  la  formule  qui  donne  la  durée  des  pe- 
tites oscillations  du  pendule  circulaire  ld2). 

§ 138.  Force  d’inertie.  — Dans  ce  qui  précède,  nous  avons 
considéré  le  mouvement  d’un  point  matériel  comme  étant  assu- 
jetti à satisfaire  à certaines  conditions  ; nous  avons  supposé,  ou 
bien  que  ce  point  matériel  était  obligé  de  se  mouvoir  suivant 
une  trajectoire  déterminée  (§§  1:27  à 133),  ou  bien  que  sa  tra- 
jectoire était  nécessairement  située  sur  une  surface  donnée 
(,^§  134  à 137).  Allons  plus  loin,  et  supposons  qu’un  point  ma- 
tériel A soit  obligé,  par  sa  liaison  avec  un  autre  corps  B en 
mouvement,  non-seulement  de  décrire  une  trajectoire  donnée, 
mais  encore  de  parcourir  cette  courbe  avec  des  vitesses  succes- 
sives dont  la  loi  est  entièrement  déterminée.  Pour  fixer  les 
idées,  nous  pouvons  imaginer  qu’il  s’agisse,  par  exemple,  d’un 
corps  que  l’on  lient  dans  la  main,  et  auquel  on  donne  un  mou- 
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vement  quelconque,  sans  l’abandonner.  Ce  point  matériel  A, 
auquel  nous  supposons  d’ailleurs  qii’aucune  force  ne  soit  direc- 
tement appliquée,  réagit  sur  le  corps  B qui  l’oblige  à se  mou- 
voir ainsi,  c’est-à-dire  sur  la  miin  qui  l’entraîne,  dans  le  cas 
de  l’exemple  qui  vient  d’étre  indiqué.  La  réaction  qu’il  exerce 
dans  de  pareilles  circonstances  constitue  ce  qu’on  nomme  .sa 
force  (Vinerfie.  Il  est  aisé  d’en  trouver  la  grandeur  et  la  direc- 
tion. 

D’après  la  forme  de  la  trajectoire  que  décrit  le  point  matériel 
A,  et  la  loi  du  mouvement  qu’il  possède  sur  cette  courbe,  on 
peut  trouver  à chaque  instant  la 'grandeur  et  la  direction  de  la 
force  qui  devrait  agir  sur  lui,  s’il  était  libre,  pour  lui  procurer 
le  même  mouvement.  Cette  force  est  dirigée  suivant  l’accéléra- 
tion totale  du  mouvement,  et  elle  a pour  valeur  le  produit  de 
l’accélération  totale  par  la  masse  du  point  matériel  A 98). 
Or,  cette  force  qui  communiquerait  au  point  A le  même  mouve- 
ment, s’il  était  libre,  n’est  autre  chose  que  l’action  exercée  sili- 
ce point  par  le  corps  B qui  lui  donne  un  mouvement  obligatoire;' 
la  réaction  du  point  matériel  A sur  ce  corps  B,  ou,  en  d’autres 
termes,  la  force  d’inertie  du  point  matériel  x\,  est  donc  égale  et 
contraire  à la  force  dont  on  vient  d’indiquer  la  grandeur  et  la 
direction.  Ainsi  la  force  d’inertie  du  point  A est  égale  au  produit 
de  la  masse  de  ce  point  par  l’accélération  de  son  mouvement,  et 
elle  est  dirigée  en  sens  contraire  de  celle  accélération.  Il  est 
clair  qu’elle  s’évalue  en  kilogrammes  comme  les  autres  forces. 

La  considération  de  la  force  d’inertie  présente  quelque  utilité . 
dans  diverses  circonstances.  Donnons-en  un  exemple  simple.  Si 
l’on  tire  un  wagon,  au  moyen  d’une  corde,  de  manière  à lui 
donner  un  mouvement  accéléré  sur  un  chemin  de  fer  rectiligne 
et  horizontal,  la  corde  est  plus  tendue  que  s’il  s’agissait  seule- 
ment d’entretenir  Tuniformité  du  mouvement  du  wagon;  la  ré-  , 
sislance  exercée  par  le  wagon  sur  la  corde  qui  le  tire  se  com- 
pose de.  celle  qu’il  exercerait  s’il  avait  un  mouvement  uniforme 
et  de  sa  force  d’inertie.  On  peut  donc  dire  que,  en  tirant  la  corde 
de  manière  à produire  le  mouvement  accéléré  du  wagon,  on  a à 
vaincre,  non-seulement  les  résistances  qui  se  développent  dans^ 


ÉQ.  ET  MOI  V.  in  N POINT  MAT.  Ql’I  N’EST  PAS  LIBRE.  203 

le  mouvement  uniforme,  et  qui  sont  dües  aux  frottements  de 
toutes  sortes,  mais  encore  la  force  d’inertie  du  wagon.  Si  l’on 
veut  ralentir  le  mouvement  du  wagon,  en  le  tirant  en  sens 
contraire  de  son  mouvement,  on  a encore  à vaincre  la  force 
d’inertie,  qui  agit  alors  dans  le  sens  du  mouvement. 

La  force  d’inertie  d’un  point  matériel  en  mouvement  étant 
égale  et  contraire  à la  force  qui  devrait  agir  sur  ce  point  maté- 
riel supposé  libre  pour  lui  faire  prendre  le  mouvement  qu’il 
possède,  on  peut  la  regarder  comme  étant  la  résultante  de  deux 
forces  égales  et  contraires  aux  composantes  tangentiellc  et  nor- 
male de  cette  dernière  force  MO).  La  composante  tangen- 

tielle  de  la  force  d’inertie,  qu’on  désigne  souvent  sous  le  nom 

dv 

de  force  d'inertie  fan(/enlielle,  a donc  pour  valeur  m — , et 

* €Lt 

est  dirigée  en  sens  contraire  du  mouvement,  ou  dans  le  même 

dr 

sens,  suivant  que  — est  positif  ou  négatif.  Sa  composante  nor- 

wir* 

male  est  égale  à , et  est  toujours  dirigée  en  sens  contraire* 

O 

4 

du  rayon  de  courbure  r,  de  la  trajectoire;  ce  n’est  autre  cliosc 
que  la  force  centrifuge  que  nous  avons  déjà  trouvée  dans  le  cas 
d’un  point  matériel  assujetti  à se  mouvoir  sur  une  courbe 
donnée,  c’est-à-dire  dans  le  cas  où  la  trajectoire  était  seule  obli- 
gatoire, et  non  la  loi  du  mouvement. 

On  ne  doit  pas  oublier  que  la  force  d’inertie  d’un  point  ma- 
tériel est  une  réaction  exercée  par  ce  point  sur  le  corps  qui 
l’oblige  à prendre  un  mouvement  déterminé,  et  qu’en  consé- 
quence cette  force  n’agit  pas  sur  le  point  matériel  lui-même. 


CHAPITRE  IV 


ÉQUILIBRE  ET  MOUVEMENT  RELATIFS  DTN  POINT  MATÉRIEL. 


130.  Forces  apparentes  dans  le  mouvement  relatif. 

— Si  l’on  rapporte  les  diverses  positions  qu’occupe  succes- 
sivement un  point  mobile  à un  système  d’axes  qui  soient  oux- 
mêmes  en  mouvement  dans  l’espace,  le  mouvement  absolu  de 
ce  point  peut  être  regardé  comme  résultant  de  la  composi- 
tion de  son  mouvement  par  rapport  aux  axes  mobiles  et  du  mou- 
vement de  ces  axes  eux-mêmes.  Nous  avons  vu  (§  80)  que,  dans 
ce  cas,  l’accélération  j dans  le  mouvement  absolu  s’obtient  par 
la  composition  de  trois  accélérations,  qui  sont  : 1“  l’accéléra- 
tion/.  dans  le  mouvement  d’entraînement,  c’est-à-dire  dans  le 
mouvement  dont  serait  animé  le  point  mobile  s’il  restait  en  re- 
pos relatif  dans  la  position  où  il  se  trouve;  2*’  l’accélération  j" 
dans  le  mouvement  du  point  par  rapport  aux  axes  mobi- 
les; 3”  une  accélération  égale  à 
2c>r"sina,  dirigée  perpendiculai- 
rement au  plan  qui  passe  par  la 
vitesse  relative  v"  et  par  l’axe  in- 
stantané de  rotation  des  axes  mo- 
biles, et  dans  le  sens  dans  lequel 
l’extrémité  de  la  ligne  qui  repré- 
sente la  vitesse  relative  tourne 
dans  la  rotation  instantanée  au- 

i 

tour  de  cet  axe.  Pour  effectuer  la  composition  de  ces  trois  accé- 
lérations, menons  par  un  point  quelconque  A,  fig,  07,  une 
' droite  AB  égale  et  parallèle  à celle  qui  représente  l’accélcra- 
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tion  relative  j'';  puis,  par  le  point  B,  une  droite  BC  égale  et  pa* 
rallèle  à celle  qui  représente  l’accélération  d’entraînement  /; 
enfin,  parle  point  C,  une  droite  CD  égale  et  parallèle  à celle  qui 
représente  la  troisième  accélération  ioiv"  sin  « : la  droite  AD  re- 
présentera la  résultante  de  ces  trois  accélérations  composantes, 
c’est-à-dire  l’accélération  j,  dans  le  mouvement  absolu. 

Il  est  clair  que  l’accélération  représentée  par  la  droite  AB 
peut  être  regardée  à son  tour  comme  étant  la  résultante  de  trois 
accélérations  représentées  respectivement,  quant  à leur  grandeur^ 
leur  direction  et  leur  sens,  par  les  trois  droites  AD,  DC,  CB.  La 
première  de  ces  trois  accélérations  n’est  autre  chose  que  l’accélé- 
ration; dans  le  mouvement  absolu;  et  les  deux  autres  sont  égales 
et  contraires  aux  accélérations  / et  sin  « que  nous  avons  con- 
sidérées précédemment.  Donc  l’accélération  j\  dans  le  mouve- 
ment relatif  d’un  point  par  rapport  à des  axes  mobiles,  s’obtient 
en  composant  l’accélération  dans  le  mouvement  absolu  du  point 
avec?  deux  accélérations  égales  et  contraires  à ces  deux  accéléra- 
tions/ et  sin  a. 

Supposons  que  le  point  mobile  dont  nous  nous  occupons  soit 
un  point  matériel  de  masse  m.  La  force  qui  agit  sur  ce  point 
matériel  détermine  l’accélération  j de  son  mouvement  absolu  ; 
elle  est  égale  à mj,  et  a la  même  direction  et  le  même  sens  que 
l’accélération  j (§§  95  et  98).  L’accélération  j\  dans  le  mouve- 
ment relatif,  étant  différente  de  l’accélération  j dans  le  mouve- 
ment absolu,  un  observateur  qui  participe  au  mouvement  des 
axes  mobiles,  doit  voir  le  point  matériel  se  déplacer  comme 
s’il  était  soumis  à l’action  d’une  force  autre  que  celle  qui  agit 
réellement  sur  lui;  il  doit  lui  sembler  que  ce  point  matériel 
est  soumis  à l’action  d’une  force  égale  à mfy  ayant  la  même 
direction  et  le  même  sens  que  l’accélération  j".  Mais  cette 
même  accélération  / pouvant  s’obtenir  par  la  composition  de 
l’accélération  j avec  deux  accélérations  égales  et  contraires 
à / et  sin  «,  là  force  mf  dont  nous  venons  de  parler  se 
trouvera  également  en  composant  la  force  mj  dirigée  dans  le  sens 
de  l’accélération  absolue  / avec  deux  forces  mj  et  sin  a 

dirigées  en  sens  contraire  des  accélérations  / et  sin  «. 
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11  s’ensuit  que,  pour  Tobservaleur,  qui  ne  voit  que  le  mouve- 
ment relatif  du  point  matériel,  et  qui  croit  que  c’est  un  mou- 
vement absolu,  les  choses  se  passent  comme  si  ce  point  maté- 
riel était  soumis',  non-seulement  à la  force  mj  qui  lui  est  réel- 
lement appliquée,  mais  encore  aux  deux  autres  forces  mj  et 
^nibiv'^  sin  « dont  il  vient  d’être  question.  Ces  deux  dernières 
forces  sont  ce  qu’on  nomme  les  forces  apparentes  dans  le  mouve- 
ment relatif. 

La  première  de  ces  deux  forces  apparentes,  celle  qui  a pour 
valeur  w/,  et  qui  est  dirigée  en  sens  contraire  de  l’accélération  /, 
est  évidemment  égale  et  directement  opposée  à la  force  qui  serait 
capable  de  donner  au  point  matériel  un  mouvement  tel  qu’il 
reste  en  repos  par  rapport  aux  axes  mobiles.  Si  nous  nous  repor- 
tons à la  définition  de  la  force  d’inertie  (§  138),  nous  verrons 
que  cette  première  force  apparente  est  précisément  la  force  d’i- 
nertie du  point  matériel  dans  son  mouvement  d’entraînement, 

c’est-à-dire  dans  le  mouvement  dont  il  serait  animé  s’il  étak  lié 

» 

invariablement  aux  axes  mobiles  et  entraîné  par  eux  dans  le  dé- 
placement qu’ils  éprouvent. 

La  seconde  force  apparente  a reçu  le  nom  de  force  centri- 
fuge composée.  Pour  en  obtenir  la  valeur,  il  faut  concevoir  que 
le  déplacement  élémentaire  des  axes  mobiles , qui  s’effectue 
immédiatement  après  l’instant  que  l’on  considère,  soit  décom- 
posé en  une  rotation  autour  d’un  axe  instantané  pa.ssant  par  le 
point  où  se  trouve  le  mobile  à cet  instant,  et  en  une  translation 
égale  au  mouvement  de  ce  même  point  supposé  lié  aux  axes 
mobiles;  si  w est  la  vitesse  angulaire  dans  la  rotation  élémen- 
taire ainsi  obtenue,  et  « l’angle  que  l’axe  instantané  autour 
duquel  celte  rotation  s’effectue  fait  avec  la  direction  île  la  vi- 
tesse relative  v"  du  mobile,  la  force  centrifuge  composée  a pour 
valeur  ’^m^v"  sin  a.  De  plus,  cette  force  est  dirigée  perpendi- 
culairement au  plan  qui  passe  par  la  vitesse  relative  v"  et  par 
l’axe  instantané  de  rotation  des  axes  mobiles;  et  elle  agit  en 
sens  contraire  du  .sens  dans  lequel  se  meut  l’extrémité  de  la 
ligne  qui  représente  la  vitesse  relative,  dans  la  rotation  instanta- 
née autour  de  cet  axe. 
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§ 140.  Équilibre  relatif  d’un  point  ^matériel.  — La  théo- 
rie des  forces  apparentes  dans  le  mouvement  relatif,  qui  vient 
d’être  exposée  dans  le  paragraphe  précédent,  convient  en  par- 
ticulier au  cas  où  le  point  matériel  que  l’on  considère  se  meut 
de  manière  à consener  constamment  la  même  position  par  rap- 
port aux  axes  mobiles,  c’est-à-dire  au  cas  où  il  est  en  équilibre 
. relatif.  Dans  ce  cas,  la  vitesse  relative  v"  du  point  mobile  étant 
nulle,  la  force  centrifuge  composée  sin  « est  aussi  nulle; 

et  la  force  d’inertie  correspondant  au  mouvement  d’entraîne- 
ment est  la  seule  force  apparente  qu’on 
doive  joindre  à la  force  réellement  appli- 
quée au  point  matériel,  pour  qu’on  puisse 
assimiler  son  équilibre  relatif  à un  équili- 
j)re  absolu. 

Pour  donner  un  exemple  d’équilibre  re- 
latif, considérons  le  mouvement  uniforme 
de  révolution  d'un  pendule  conique  AC, 

Jig.  68,  autour  de  la  verticale  AB  menée 
par  .son  point  de  suspension,  mouvement 
dont  nous  nous  sommes  déjà  occupés 
(§  136).*  Si  nous  rapportons  le  point  ma- 
tériel qui  termine  le  pendule  à des  axes 
mobiles  animés  du  même  mouvement  de  rotation  autour  de 
la  verticale  AB,  il  pourra  être  regardé  comme  en  équilibre 
par  rapport  à ces  axes;  et  on  exprimera  cet  équilibre  relatif  en 
écrivant  que  la  résultante  du  poids  mg  du  point  matériel  et  de 
la  force  apparente  qu’on  doit  joindre  à ce  poids  d’après  ce  qui 
précède,  est  dirigée  normalement  à la  surface  sphérique  sur  la- 
«juelle  le  point  matériel  est  assujetti  à rester.  Or,  cette  force 

.ipparente  se  réduit  ici  à la  force  centrifuge  -p- , corrcspmulant 

nu  mouvement  circulaire  et  uniforme  du  point  matériel  supposé 
lié  invariablement  aux  axes  mobiles  et  entraîné  par  eux  dans 
leur  rotation  autour  de  AB.  Prenons  donc,  sur  la  verticale  du 
point  C,  une  longueur  CE  égale  à mg  ; puis,  sur  le  prolonge- 
ment du  rayon  CD  du  cercle  que  décrit  le  point  C,  une  longueur 
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CF  égale  à : la  diagonale  CG  du  parallélogramme  con- 
struit sur  les  lignes  CE,  CF,  doit  être  dirigée  dans  le  prolonge- 
ment du  fil  de  suspension  AC,  qui  n’est  autre  chose  que  le  rayon 
de  la  sphère  sur  laquelle  le  point  C est  obligé  de  rester.  D’après 
cela  on  a la  proportion 

CE  _ M) 

EG  “ DC*’ 

si  l’on  y remplace  les  diverses  lignes  par  leurs  valeurs,  et  qu’on 
résolve  ensuite  par  rapport  à la  vitesse  r du  point  matériel,  on  en 
déduit 


V = r 

résultat  conforme  à ce  que  nous  avions  trouvé  précédemment. 

§ 1-il.  ülouvement  relatif  d’nn  pointf  matériel.  — La  théo- 
rie exposée*  daDs  le  § 139,  montre  que  tout  mouvement  relatif 
d’un  point  matériel  peut  être  traité  comme  un  mouvement  ab- 
solu, à la  condition  de  joindre  aux  forces  qui  agissent  réelle- 
ment sur  le  point  matériel,  les  deux  forces  apparentes  dont 
nous  avons  défini  la  grandeur,  la  direction  et  le  sens.  Tous  les 
théorèmes  qui  ont  été  établis,  pour  le  mouvement  absolu  d’un 
point  matériel  libre,  sont  donc  applicables  au  mouvement  rela- 
tif, en  tenant  compte  de  ces  deux  forces  apparentes.  Il  est 
complètement  inutile  que  nous  passions  en  revue  ces  divers 
théorèmes,  pour  faire  voir  ce  qu’ils  deviennent  quand  on  les 
applique  à un  mouvement  relatif.  Nous  nous  contenterons  de 
dire  que,  dans  le  cas  du  théorème  des  forces  vives  (§§116  et  119), 
la  force  centrifuge  composée  disparaîtra  toujours  d’elle-même, 
et  on  pourra  raisonner  sans  en  tenir  aucun  compte  ; parce  que, 
cette  force  étant  dirigée  perpendiculairement  à la  direction  de 
la  vitesse  relative  du  point  mobile,  son  travail  sera  toujours  nul 

(§  117). 

Les  théorèmes  établis  pour  le  mouvement  absolu  d’un  point 
materiel  assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe  ou  sur  une  sur- 
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lace  fixe,  sont  également  applicables  au  mouvement  relatif  d’un 
point  matériel  assujetti  à rester  sur  une  courbe  ou  sur  une  sur- 
face; à la  condition  de  joindre  les  forces  apparentes  ci-dessus 
indiquées  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  ce  point;  mais 
il  faut  pour  cela  que  la  courbe  et  la  surface  dont  il  s’agit  soient 
fixes  relativement  aux  axes  mobiles  auxquels  on  rapporte  les 
diverses  positions  du  point  matériel,  c’est-à-dire  qu’elles  par- 
ticipent au  mouvement  dont  ces  axes  sont  animés. 

È 

Considérons  en  particulier  le  mouvement  d’un  point  matériel 
libre  par  rapport  à des  axes  qui  sont  animés  d’un  mouvement 
de  translation  dans  l’espace.  D’après  la  nature  du  mouvement 
des  axes  mobiles,  la  vitesse  angulaire  m qui  entre  dans  l’expres- 
sion de  la  force  centrifuge  composée,  est  égale  à zéro  : cette 
force  centrifuge  composée  est  donc  nulle,  et  des  deux  forces 
apparentes,  qu’on  doit  joindre  aux  forces  réelles  pour  pouvoir 
traiter  le  mouvement  relatif  comme  un  mouvement  absolu,  il 
ne  reste  que  la  force  d’inertie  correspondant  au  mouvement 
d’entraînement  Soient  les  coordonnées  de  l’origine 

des  axes  mobiles,  rapportées  à un  système  d’axes  fixes  aux- 
quels ces  axes  mobiles  restent  constamment  parallèles.  L’ac- 
célération totale,  dans  le  mouvement  d’entraînement,  a évi- 
demment pour  composantes  parallèles  aux  axes,  les  quantités 

d^//, 

UF"  IfF'  ~dF' 

en  sorte  que  les  composantes  de  la  force  d’inertie  du  point 
matériel  de  masse  m,  dans  ce  mouvement  d’entraînement, 
fïont 


— m 


— m 


tlh 


— m 


Si  l’on  désigne  par  -,  les  coordonnées  du  point  matériel 
par  rapport  aux  axes  mobiles,  et  par  X,  Y,  Z,  les  composantes 
suivant  ces  axes,  de  la  résultante  des  forces  qui  sont  appli- 
quées à ce  point,  on  aura  (§  121)  les  équations  différentielles 
suivantes,  pour  déterminer  son  mouvement  relatif  : 


U 
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m 


m 


djl 

(It^ 

dH 

df^ 


= X — m 
m — = Y — m 


d-.r. 


dP 


= 'A  — m 


dp' 

d~d\ 
dt^  ’ 

d^z, 

dV-  ' 


On  aurait  pu  trouver  immédiatement  ces  équations  différen- 
tielles, sans  s’appuyer  sur  la  théorie  des  forces  apparentes  dans 
les  mouvements  relatifs,  en  partant  des  équations  différentielles 
du  mouvement  absolu  (§  121),  et  remarquant  que  les  coordon- 
nées absolues  x,y,  du  point  mobile  sont  respectivement  égales 
à ? -f-  d?,,  Vî  4"  î/i,  ^ + -t* 

Si  les  axes  mobiles,  auxquels  on  rapporte  les  positions  suc- 
cessives du  point  matériel,  sont  animés  d’un  mouvement  de 
translation  rectiligne  et  uniforme,  non-seulement  la  force  cen- 
trifuge composée  est  nulle,  mais  il  en  est  de  même  de  la  force 
d’inertie  correspondant  îiu  mouvement  d’entraînement;  puis- 
que, dans  un  mouvement  rectiligne  et  uniforme,  l’accélération 
totale  est  constamment  nulle.  Il  n’y  a,  dans  ce  cas,  aucune 
force  apparente  à joindre  aux  forces  réelles,  pour  que  le  mou- 
vement relatif  puisse  être  traité  comme  un  mouvement  absolu. 
Les  équations  différentielles  sont  les  mêmes,  qu’il  s’agisse  du 
mouvement  absolu  ou  du  mouvement  relatif. 

§ 142.  [Mouvement  relatif  de  deux  points  matériels  qui 
ne  sont  soumis  qn'tk  leurs  actions  mutuelles.  — DCUX  points 

matériels  A,  B,  en  mouvement,  n’étant  soumis  qu’aux  actions 
égales  et  contraires  qu’ils  exercent  l’un  sur  l’autre,  concevons 
que  le  point  B soit  rapporté  à un  système  d’axes  coordonnés 
qui  SC  meuvent  parallèlement  à eux-mêmes  de  manière  à passer 
constamment  par  le  point  A : nous  allons  nous  proposer  de 
déterminer  le  mouvement  du  point  B par  rapport  à ces  axes 
mobiles.  Soient  m la  masse  du  point  A,  m'  celle  du  point  B,  F 
la  force  à laquelle  le  point  B est  soumis  et  qui  émane  du  point  A, 
r la  distance  des  deux  points,  et  H,  v;,  ?,  les  coordonnées  du  point 
B par  rapport  aux  axes  mobiles.  La  force  F est  dirigée  suivant  la 
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ligne  droite  qui  joint  le  point  A au  point  B;  nous  supposerons 
d’ailleurs  qu’elle  est  attractive,  c’est-à-dire  qu’elle  tend  à rap- 
procher le  point  B du  point  A ; il  suffirait  de  changer  son  signe 
dans  les  équations  que  nous  allons  établir,  pour  que  ces  équa- 
tions convinssent  au  cas  où  elle  serait  répulsive. 

Les  composantes  de  la  force  F suivant  les  axes  coordonnés  sont 


r J. 


A ces  composantes  de  la  force  qui  agit  réellement  sur  le  point  B, 
nous  devons  ajouter  les  composantes  de  la  force  d’inertie  de 
c e point  dans  son  mouvement  d’entraînement.  Or,  la  force  qui 
agit  sur  le  point  A est  égale  et  contraire  à celle  qui  agit  sur  le 
point  B ; en  sorte  que  ses  composantes  suivant  les  axes  sont 


L’accélération  totale  du  mouvement  absolu  du  point  A est  donc 
la  résultante  de  trois  accélérations  dirigées  suivant  les  axes  et 
ayant  pour  valeurs 

I ^ 1 1 

— I*  — > — r -»  — r -• 

m r m r m r 

Celte  accélération  totale  étant  celle  du  mouvement  d’entraîne- 
ment du  point  B,  les  composantes  de  sa  force  d’inertie  dans  ce 
mouvement  d’entraînement  seront 

^ P’  F VL  Y 1 

m 1'  m r m r 

* 

D’après  cela,  les  équations  différentielles  du  mouvement  relatif 
du  point  B seront 
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Lorsque  l’on  connaîtra  la  loi  suivant  laquelle  la  force  F varie 
avec  la  position  que  le  point  B occupe  par  rapport  au  point  A, 
on  n’aura  plus  qu’à  intégrer  les  équations  différentielles  qu’on 
vient  d’obtenir,  pour  avoir  sous  forme  finie  les  équations  du 
mouvement  relatif  du  point  B. 

Il  est  aisé  de  voir  que  ce  mouvement  relatif  du  point  B est  de 
même  nature  que  le  mouvement  absolu  dont  il  serait  animé  s’il 
était  soumis  à la  même  force  attractive  F émanant  d’un  point 
fixe.  En  effet,  si  l’on  mène  trois  axes  coordonnés  par  ce  point 
fixe,  et  qu’on  désigne  par  y,  -,  les  coordonnées  du  point  B 
par  rapport  à ces  axes,  et  par  r la  distance  qui  le  sépare  de  l’ori- 
gine, on  aura  les  équations  différentielles  suivantes,  pour  déter- 
miner son  mouvement  absolu  : 


d-.v  1_ 

(U-  m r 

dl-  m y 

^ _ _ J_  „ £ 

dV^  ~ m y 


I^es  équations  différentielles  ne  diffèrent  de  celles  qui  détermi- 
nent le  mouvement  relatif  du  point  B,  par  rapport  aux  axes 

mobiles  passant  par  le  point  A,  qu’en  ce  que  le  facteur  constant 
1 1 

multiplie  les  composantes  de  la  force  F,  y est  rem- 
placé par  le  factenr-j^, . Les  intégrales  de  ces  deux  systèmes 

d’équations  différentielles  s’obtiendront  donc  de  la  même  ma- 
nière, et  auront  exactement  la  même  forme. 

Considérons  en  particulier  le  cas  où  la  force  F varie  en  rai- 
son inverse  du  carré  de  la  distance  des  deux  points  A et  B.  Le 
mouvement  relatif  du  point  B par  rapport  à des  axes  de  direction 
constante  menés  par  le  point  A sera  de  même  nature  que  celui 
que  nous  avions  étudié  dans  le  § ll2i.  Dans  ce  mouvement  rela- 
tif, le  point  B ne  sortira  pas  d’un  plan  mené  par  la  direction  de 
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S.T  vitesse  relative  initiale  et  par  le  point  A ; et  il  décrira  dans  ce 
plan  une  section  conique  ayant  le  point  A pour  foyer. 

§ 143.  Lois  de  Képler;  gravitation  nniverselle.  — L’étude 
approfondie  du  mouvement  des  planètes  autour  du  soleil  a conduit 
Képler  à reconnaître  que  ce  mouvement  s’effectue  d’après  les  lois 
suivantes  : 

Première  loi.  Les  planètes  décrivent  autour  du  soleil  des  ellipses 
dont  cet  astre  occupe  un  des  foyers. 

Deuxième  loi.  Les  aires  des  portions  d’ellipse  parcourues 
successivement  par  le  rayon  vecteur  qui  joint  une  planète  au 
soleil,  sont  entre  elles  comme  les  temps  employés  à les  par- 
courir. 

Troisième  loi.  Les  carrés  des  temps  des  révolutions  des  pla- 
nètes autour  du  soleil  sont  entre  eux  comme  les  cubes  des  grands 
axes  de  leurs  orbites. 

C’est  en  partant  de  ces  lois  que  Newton  est  arrivé  à la  dé- 
couverte de  la  gravitation  universelle.  Nous  allons  voir  com- 
ment cette  grande  loi  de  la  nature  peut  se  déduire  de  celles  que 
Képler  avait  fait  connaître. 

Dans  le  système  de  Copernic,  que  les  lois  de  Képler  n’ont  fait 
que  compléter,  on  regardait  le  soleil  comme  fixe.  Le  mouve- 
ment des  planètes  autour  du  soleil,  tel  qu’il  est  défini  par  les 
lois  de  Képler,  était  donc  considéré  comme  un  mouvement 
absolu.  Plaçons-nous  d’abord  à ce  point  de  vue,  et  voyons  quelles 
sont  les  conséquences  qu’on  peut  en  tirer.  De  ce  que  l’orbite  de 
chaque  planète  est  contenue  tout  entière  dans  un  plan  passant  par 
le  soleil  et  de  ce  que  les  aires  décrites  par  le  rayon  vecteur  qui 
joint  la  planète  au  soleil  sont  proportionnelles  aux  temps  employés 
à les  décrire,  nous  pouvons  conclure  immédiatement  que  la  planète 
se  meut  sous  l’action  d’une  force  qui  est  constamment  dirigée 
vers  le  soleil  (§  115).  Chaque  planète  décrivant  une  ellipse 
dont  le  soleil  occupe  un  des  foyers,  il  en  résulte  nécessairement  : 
1"  que  la  force  qui  lui  est  appliquée  tend  à la  rapprocher 
du  soleil,  puisque  la  concavité  de  sa  trajectoire  est  tournée 
vers  cet  astre;  *2“  que  cette  force  varie  en  raison  inverse 
du  carré  de  la  distance  de  la  planète  au  soleil  (§  124).  Enfin, 


214.  LIVRE  II.  — DYNAMIQUE.  PREMIERE  PARTIE. 

si  nous  désignons  par  T la  durée  de  la  révolution  d’une  planète 
autour  du  soleil,  et  par  F la  force  qui  détermine  son  mouvement  ; 
et  si,  en  outre,  nous  adoptons  les  notations  du  § 124,  nous 
aurons 

T = ~—  = 

« y/a 

d’où 


et  par  suite 

_ mui  _ fn 

-jr--fT-  • fi’ 


mais,  d’après  la  troisième  loi  de  Kepler,  — a la  môme  valeur 

pour  les  diverses  planètes  : donc,  si  toutes  les  planètes  étaient 
ramenées  à la  même  distance  du  soleil,  les  forces  telles  que  F 
qui  tendent  à les  rapprocher  du  soleil  seraient  proportionnelles 
à leurs  masses.  On  peut  résumer  ces  différents  résultats,  en  di- 
sant que  les  forces  qui  déterminent  le  mouvement  des  planètes 
sont  : 1®  dirigées  vers  le  soleil;  2"*  proportionnelles  aux  masses 
des  planètes;  3®  inversement  proportionnelles  aux  carrés  des 
distances  qui  existent  entre  elles  et  le  soleil. 

Le  mouvement  de  révolution  de  la  lune  autour  de  la  terre,  et 
celui  des  satellites  de  Jupiter,  de  Saturne,  d’Uranus  et  de  Nep- 
tune autour  des  planètes  dont  ils  dépendent,  montrent  que  ces 
diverses  planètes  exercent  sur  leurs  satellites  des  actions  analo- 
gues à celles  que  le  soleil  exerce  sur  les  planètes  ; elles  peuvent 
donc  attirer  le  soleil,  tout  aussi  bien  qu’elles  sont  attirées  par 
lui,  et  aussi  elles  peuvent  s’attirer  mutuellement.  On  est  con- 
duit par  là  à l’idée  d’une  attraction  s’exerçant  d’une  manière 
générale  entre  deux  quelconques  des  corps  qui  font  partie  de 
notre  système  planétaire,  et  il  est  naturel  d’admettre  que  cette 
attraction  suit  les  lois  que  nous  avons  trouvées  pour  les  actions 
exercées  par  le  soleil  sur  les  planètes. 

Il  est  vrai  que,  dès  que  l’on  admet  que  le  soleil  est  attiré  par 
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4es  planètes  qui  rentourciit,  on  ne  peut  plus  le  regarder  comme 
•fixe;  il  doit  se  mouvoir  par  suite  des  actions  qu’il  en  éprouve, 
•et  par  conséquent  les  lois  de  Kepler  se  rapportent,  non  pas  au 
■mouvement  absolu  des  planètes,  mais  à leur  mouvement  par 
rapport  à des  axes  de  direction  constante  menés  par  le  soleil. 
Les  déductions  que  nous  avons  tirées  de  ces  lois,  en  regardant 
'le  soleil  comme  fixe,  ne  doivent  donc  pas  être  considérées 
•comme  rigoureuses.  Observons  cependant  que  le  mouvement 
relatif  d’une  planète  par  rapport  au  soleil,  dans  le  cas  où  ces 
deux  corps  ne  seraient  soumis  qu’à  leurs  actions  mutuelles, 
doit  s’effectuer  suivant  les  mêmes  lois  que  le  mouvement  ab- 
solu dont  la  planète  serait  animée  si  le  soleil  était  fixe  et  qu’il 
exerçât  sur  elle  la  même  force  attractive  (§  11:2);  en  sorte  que, 
si  ce  mouvement  relatif  satisfait  aux  deux  premières  lois  que 
Képler  a trouvées,  il  en  serait  de  même  du  mouvement  absolu 
dont  il  vient  d’être  question;  et,  par  suite,  on  est  en  droit  de 
• tirer  de  ces  deux  premières  lois,  reconnues  vraies  dans  le  mou- 
vement relatif  d’une  planète  autour  du  soleil,  les  conséquences 
•qu’on  en  a déduites  en  admettant  que  le  soleil  était  fixe  et  que 
<*es  lois  s’appliquaient  au  mouvement  absolu  de  la  planète. 

L’existence  de  plusieurs  planètes  autour  du  soleil  fait  que 
cette  dernière  considération  ne  peut  pas  être  appliquée  en  toute 
rigueur,  puisqu’on  ne  peut  pas  admettre  que  le  soleil  se  meuve 
sous  l’action  d’une  planète,  sans  céder  en  même  temps  aux 
.actions  de  toutes  les  autres.  D’après  cela,  si  les  lois  de  Képler 
étaient  rigoureusement  vraies,  les  conséquences  que  nous  en 
avons  déduites  en  regardant  le  soleil  comme  fixe,  ne  seraient 
}>as  exactes,  et  auraient  besoin  d’être  modifiées.  Mais  il  n’en 
est  pas  ainsi,  et  c’est  précisément  le  contraire  qui  a lieu;  les 
résultats  auxquels  nous  avons  été  conduits,  relativement  aux 
forces  d’attraction  que  le  soleil  exerce  sur  les  planètes,  sont 
exacts,  tandis  que  les  lois  de  Képler,  qui  nous  ont  servi  de  point 
■ de  départ  pour  arriver  à ces  résultats,  ne  sont  qu’approchées. 
Voici  l’idée  qu’on  doit  se  faire  de  la  manière  dont  s’effectuent 
les  mouvements  des  divers  corps  qui  font  partie  de  notre  système 
.planétaire. 
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Deux  portions  quelconques  de  matière,  appartenant  à ce 
système,  exercent  l’une  sur  l’autre  des  actions  attractives  égales 
et  contraires,  dont  l’intensité  peut  être  représentée  par 

fmm 

m et  m’  étant  les  masses  de  ces  deux  portions  de  matière,  r la 
distance  qui  les  sépare,  et  f une  quantité  constante  qui  est  l’at- 
traction de  l’unité  de  masse  sur  l’unité  de  masse  à l’unité  de  dis- 
tance; c’est  en  cela  que  consiste  la  loi  de  la  gravitation  univer- 
selle. Les  dimensions  du  soleil. et  des  divers  corps  qui  circulent 
autour  de  lui  sont  tellement  petites  par  rapport  à leurs  distances 
mutuelles,  qu’on  peut  les  assimiler  à autant  de  points  matériels 
agissant  les  uns  sur  les  autres,  conformément  à la  loi  que  nous 
venons- d'énoncer  : ce  n’est  guère  que  quand  on  s’occupe  de  la 
forme  des  planètes,  et  des  phénomènes  qui  se  passent  à leur 
surface,  (ju’il  y a lieu  de  regarder  ces  corps  comme  formés  par 
la  réunion  d’un  grand  nombre  de  parties  entre  lesquelles  s’exer- 
cent des  actions  attractives  satisfaisant  à la  même  loi.  Le  mou- 
vement de  chacun  des  points  matériels  auxquels  nous  réduisons 
ainsi  le  soleil,  les  planètes  et  leurs  satellites,  est  déterminé  par 
la  résultante  des  actions  qu’il  éprouve  de  la  part  de  tous  les 
autres;  et  par  conséquent  ce  mouvement  doit  être  très-complexe, 
en  raison  du  grand  nombre  des  points  matériels  qu’on  a ainsi 
à considérer,  et  du  changement  continuel  de  leurs  positions 
relatives.  Mais  la  masse  du  soleil  étant  extrêmement  grande 
par  rapport  aux  masses  de  tous  les  autres  corps,  il  s’ensuit  que, 
d’une  part,  cet  astre  se  déplace  très-peu  sous  l’action  des  forces 
qui  lui  sont  appliquées,  de  sorte  que  les  choses  se  passent  à peu 
près  comme  s’il  était  complètement  immobile  ; d’une  autre  part, 
la  résultante  de  toutes  les  forces  auxquelles  une  planète  quel- 
conque est  soumise,  ne  diffère  pas  beaucoup  de  l’attraction 
qu’elle  éprouve  de  la  part  du  soleil,  de  sorte  que  la  planète  se 
meut  à très-peu  près  de  même  que  si  le  soleil  agissait  seul  sur 
elle.  C’est  celte  circonstance  qui  fait  que  Képler  a pu  trouver  les 
lois  qui  portent  son  nom,  lois  qui  seraient  exactes  si  le  soleil 
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était  immobile  et  que  .chaque  planète  ne  fiit  attirée  que  par  cet 
aslre,  mais  qui  ne  sont  qu’approchées,  en  raison  du  déplacement 
continuel  du  soleil,  et  des  actions  que  chaque  planète  éprouve  de 
la  part  de  toutes  les  autres. 

§ 144.  La  lune,  satellite  de  la  terre,  étant  beaucoup  plus  rap- 
prochée de  cette  planète  que  du  soleil,  il  en  résulte  que  l’attrac- 
tion qu’elle  éprouve  de  la  part  de  la  terre  n’est  pas  petite  par 
rapport  à celle  qu’elle  éprouve  de  la  part  du  soleil;  la  peti- 
tesse de  la  masse  de  la  terre,  comparée  à la  masse  du  soleil,  est 
en  grande  partie  compensée  par  la  grande  promixité  de  la  lune 
et  de  la  terre.  C’est  ce  qui  fait  que  le  mouvement  de  la  lune 
autour  du  soleil  est  loin  de  satisfaire  aux  deux  premières  lois  de 
Képler.  Mais  ce  qu’il  nous  importe  de  connaître,  c'est  le  mou- 
vement de  la  lune  autour  de  la  terre,  c’est-à-dire  le  mouvemenl 
relatif  de  ce  satellite  rapporté  à des  axes  de  direction  constante 
passant  par  le  centre  du  globe  terrestre.  Pour  étudier  ce  mou- 
vement relatif,  on  peut  le  traiter  comme  un  mouvement  absolu, 
pourvu  qu’aux  forces  réelles  qui  agissent  sur  la  lune  on  joigne 
la  force  d’inertie  correspondant  au  mouvement  d’entraîne- 
ment (§  lil).  Soient  m,  m\m\  lésinasses  du  soleil,  delà  terre 
et  de  la  lune,  d la  distance 
du  soleil  à la  terre,  d' la  dis- 
tance du  soleil  à la  lune,  et  s“ 
r la  distance  de  la  lune  à la  * 

terre.  La  lune  L,  fig.  09,  est  soumise  : 1"  à l’attraction  de  la 

terre  T,  dirigée  suivant  LT  et  égale  — ; ^2°  à l’attraction 


...  . fïrnïi" 

du  soleil  S,  dirigée  suivant  LS,  et  égale  à - . La  terre  ï étant 

VL 

, . fmm!  fin'm"  , 

soumise  aux  deux  forces  — dirigées  respectivement 

suivant  les  lignes  TS,  TL,  l’accélération  totale  de  son  mou- 
vement absolu  est  la  résultante  des  accélérations  di- 

d“  v~ 

rigées  suivant  ces  droites  TS,  TL;  donc  la  force  d’inertie  de  la 
lune,  dans  son  mouvement  d’entraînement,  est  la  résultante  de 

deux  autres  forces  qui  sont  : 1®  une  force  égale  à-^- — et  diri- 
ez- 
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suivant  la  ligne  LX  parallèle  à ST;  2®  une  force  égale  à 

-Y-  et  dirigée  suivant  la  ligne  LT.  Les  forces,  tant  apparentes 

que  réelles,  dont  on  doit  tenir  comi)te  pour  pouvoir  traiter  le 
mouvement  relatif  de  la  lune  comme  un  mouvement  absolu, 
.sont  donc  au  nombre  de  quatre,  savoir  : 1®  deu.v  forces  égales  à 

fm'm"  fm"-  , , . r m /> 

dirigées  toutes  deux  suivant  L1  ; 2”  une  force 

•égale  — , dirigée  suivant  LS;  enfin  une  force  égale  à 

il 


fnim" 


d 


— , dirigée  suivant  LN.  La  distance  LT  ou  r de  la  lune  à 


la  terre  étant  environ  quatre  cents  fois  plus  petite  que  la  dis- 
•tancc  TS  ou  d de  la  terre  au  soleil,  il  s’ensuit  que  les  deux  der- 
nières forces  n’ont  jamais  entre  elles  qu’une  différence  très-fai- 
;blc,  et  que  les  directions  de  ces  forces  ne  s’éloignent  jamais 
lieaucoup  d’être  opposées  l’iiiie  à l’autre  ; la  résultante  de  ces 
lieux  dernières  forces  est  donc  toujours  très-petite,  de  sorte  que 
la  lune  se  meut  à peu  près  comme  si  elle  n’était  soumise  qu’aux 
deux  premières  forces.  Or,  il  est  aisé  de  voir  que,  si  l’on  ne  tient 
•compte  que  de  ces  deux  premières  forces,  on  trouvera  précisé- 
ment le  mouvement  relatif  dont  la  lune  serait  animée  autour  de 
Ja  terre,  si  ces  deux  corps  n’étaient  soumis  qu’à  leurs  actions 
mutuelles;  et  par  conséquent  ce  mouvement  s’elîectnera  con-’ 
formément  aux  deux  premières  lois  de  Kepler  (§  142).  La  résul- 
tante des  deux  autres  forces,  dont  on  néglige  ainsi  l’action  dans 
une  première  approximation,  constitue  ce  qu’on  nomme  la  force 
perturbatrice  du  mouvement  de  la  lune;  elle  a pour  effet  de 
faire  prendre  à la  lune  un  mouvement  un  peu  différent  du  mou- 
vement elliptique  dont  elle  serait  animée  sans  cela,  par  rap- 
port aux  axes  de  direction  constante  mené  par  le  centre  de  la 
terre. 

Dans  ce  qui  précède,  nous  n’avons  pas  tenu  compte  des  actions 
que  la  lune  et  la  terre  éprouvent  de  la  part  des  planètes  autres 
que  la  terre.  A la  rigueur,  on  doit  en  tenir  compte,  et  cela  ne 
présente  pas  plus  de  difficulté  que  ce  que  nous  avons  fait  en  ne 
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considérant  que  les  actions  du  soleil  sur  ces  deux  corps;  mais 
il  n’en  résulte  qu’une  modification  peu  importante  de  la  force  per- 
turbatrice du  mouvement  de  la  lune. 

Le  mouvement  relatif  de  la  lune  autour  de  la  terre  s’effectuant 
à peu  près  de  la  meme  manière  que  si  ces  deux  corps  n’étaient 
soumis  qu’à  leurs  actions  mutuelles,  et  la  masse  m"  de  la  lune 
■<Uant  petite  par  rapport  à la  masse  m'  de  la  terre,  puisque  leur . 

în"  1 

.rapport— y est  égal  à—,  on  peut  regarder  l’accélération  totale 

‘M  oo 

dans  le  mouvement  relatif  de  la  lune  comme  sensiblement  égale  à 

Cette  accélération  n’est  donc  autre  chose  que  celle  qui  est 

ilue  à l’attraction  de  la  terre  sur  un  corps  placé  à la  distance  o 
se  trouve  la  lune.  Or,  la  lune  emploie  27^,321001  ou  2300502  se- 
condes, à faire  un  tour  entier  autour  de  la  terre  ; si  l’on  regarde 
.son  mouvement  comme  circulaire  et  uniforme,  ce  qui  n’est  pas 
'très-loin  de  la  vérité,  et  qu’on  prenne  le  rayon  de  son  orbite  égal 
à 00  fois  le  rayon  de  la  terre,  on  en  déduit  que  sa  vitesse  est  de 
1010™, 7 par  seconde;  en  divisant  le  carré  de  cette  vitesse  par  le 
rayon  de  l’orbite,  on  a 0™, 0027001  pour  l’accélération  du  mou- 
vement lunaire  : il  suffit  dès  lors  de  multiplier  ce  dernier  nom- 
bre par  le  carré  de  00,  pour  avoir  l’accélération  produite  par 
l’attraction  de  la  terre  sur  un  corps  placé  près  de  sa  surface.  Le 
résultat  de  cette  multiplication  est  0™,7i21,  qui  ne  diffère  pas 
beaucoup  de  l’accélération  g due  à l’action  de  la  pesanteur  dont 
la  valeur  est  9™, 8088.  Si  l’on  observe  que  nous  avons  raisonné 
en  ne  tenant  pas  compte  de  l’effet  produit  par  la  force  perturba- 
trice due  au  soleil,  en  négligeant  la  masse  de  la  lune  par  rapport 
à celle  de  la  terre,  et  en  regardant  le  mouvement  de  la  lune 
<iomme  circulaire  et  uniforme,  on  comprendra  que  cela  peut 
suffire  pour  expliquer  la  différence  entre  les  deux  nombres  que 
nous  venons  de  comparer.  On  reconnaît  en  effet  que,  si  l’on 
a égard  aux  causes  d’erreur  que  nous  signalons  et  à quelques 
autres  dont  nous  avons  parlé,  il  y a identité  complète  entre 
l’accélération  g des  corps  qui  tombent  près  de  la  surface  de  la 
terre,  et  la  valeur  que  l’on  trouve  pour  cette  accélération  en  la 
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déduisant  du  mouvement  de  la  lune  d’après  la  loi  de  la  gravita- 
tion universelle.  La  pesanteur  à la  surface  de  la  terre  n’est 
donc  qu’un  cas  particulier  de  cette  gravitation  universelle  à la 
connais.sance  de  laquelle  Newton  a été  conduit  en  parlant  de.s 
lois  de  Képlcr. 

§ 145.  On  comprend  très-bien  que  l’on  puisse  négliger  les 
dimensions  du  soleil  et  des  planètes,  et  assimiler  les  divers  corps  à 
de  simples  points  matériels,  quand  on  ne  considère  que  les 
attractions  qu’ils  exercent  les  uns  sur  les  autres,  parce  que  leur.'^ 
distances  mutuelles  sont  très-grandes  par  rapport  à leurs  dimen- 
sions; on  comprend  encore  qu’on  puisse  agir  ainsi  quand  on 
s'occupe  de  l’attraction  de  la  terre  sur  la  lune  ; mais  quand  ou 
en  vient  à considérer  l’allraction  que  la  masse  entière  de  la 
terre  exerce  sur  un  corps  placé  h sa  surface,  comme  nous  l’avon.^i 
fait  il  n’y  a qu’un  instant,  il  n’est  évidemment  plus  permis  de 
faire  abstraction  des  dimensions  de  la  terre.  Nous  allons  voir 
cependant  qu’on  est  en  droit  de  raisonner,  même  dans  ce  der- 
nier cas,  comme  si  toute  la  masse  de  la  terre  était  réunie  en  son 
centre.  Pour  cela  nous  allons  déterminer  la  résultante  des  attrac- 
tions que  les  diverses  parties  d’un  corps  sphérique  homogène,  ou 
formé  de  couches  sphéri([ues  concentriques  homogènes,  exercent 
sur  un  point  matériel. 

Considérons  d’abord  une  couche  sphérique  homogène  C, 

fig.  70,  et  supposons  que  lé- 
point  matériel  .attiré  A soit  en 
dehors  de  celte  couche.  Nous 
raisonnerons  comme  si  la  ma- 
tière existait  d’une  manièn*- 
continue  dans  la  totalité  du  vo- 
lume occupé  par  la  couche  C,  sans  qu’aucun  espace  vide  existe 
entre  les  diverses  parties  matérielles  qui  la  constituent;  et  eu 
décomposant  cette  couche  en  éléments  de  dimensions  infini- 
ment petites  dans  tous  les  sens,  nous  regarderons  ces  divers^ 
éléments  comme  autant  de  points  matériels  dont  les  masses  sont 
proportionnelles  à leurs  volumes.  Soient  U le  rayon  e.xtérieur 
de  la  couche,  R'  son  ravon  intérieur,  a la  distance  de  son  centre  (b 
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au  point  A,  V la  distance  d’un  point  quelconque  M au  point  0, 
0 l’angle  MOA,  f l’angle  que  le  plan  MOA  fait  avec  un  plan  fixe 
mené  par  AO,  m la  masse  du  point  matériel  A,  et  la  masse 
de  la  matière  contenue  dans  l’unité  de  volume  de  la  couche  C. 
Un  élément  de  volume,  correspondant  aux  variations  dr,  dOy 
des  trois  coordonnées  polaires  du  point  M,  est  représenté  par 

r-  siii  6 dr  dô  dv  ; 

la  masse  de  la  matière  que  cet  élément  de  volume  renferme  est 
donc  égale  à 

pr-  sin  6 dr  d(t  dv  ; 

d’après  cela,  on  a pour  l’expression  de  l’attraction  que  cet  élé- 
ment matériel  exerce  sur  le  point  A (§  143) 

/>«pr"  sinO  dr  d^  d<f 
a-  + r-  — cos  6 

Décomposons  cette  force  en  deux  composantes  dirigées,  l’une 
suivant  AO,  l’autre  suivant  une  ligne  AB  perpendiculaire  à AO; 
si  nous  désignons  l’angle  MAO  par  «,  nous  aurons 

fnifr-  sin  0 cos  a dr  d<i 
(i-  + — 2«r  cos  6 


pour  la  première  de  ces  deux  composantes.  En  raison  de  la  sy- 
métrie du  système  par  rapport  à la  ligne  AO,  il  est  clair  que  la 
résulüinte  des  attractions  que  toutes  les  parties  matérielles  de 
la  couche  C exercent  sur  le  point  A,  sera  dirigée  suivant  cette 
ligne  AO,  et  qu’en  conséquence  elle  sera  égale  à la  somme 
des  composantes,  telles  que  celle  dont  nous  venons  d’écrire 
la  valeur  : toutes  les  autres  composantes  dirigées  perpendicu- 
lairement à AO,  se  détruiront  mutuellement,  en  sorte  que 
MOUS  n’avons  pas  besoin  de  nous  en  occuper.  Nous  aurons  donc, 
pour  l’attraction  totale  F exercée  par  la  couche  C sur  le  point 
matériel  A, 


V = 


<1 


fiir^r-  sin  fl  cos  a do 
n-  + r-  — 


DIgitized  by  Google 
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Effectuons  d’abord  l’intégration  relative  à (}j,  et  nous  aurons,  en 
observant  que  f,  m et,o  sont  constants, 


r-  siii  6 cos  a rfô 
a-  + r-  — 2ar  cos  0 


Pour  faire  une  seconde  intégration,  dans  laquelle  ;•  sera  regardé 
comme  constant,  substituons  à 0 une  autre  variable  u repré- 
sentant la  distance  AM.  Nous  aurons 


et  par  suite 


«2  — ^ f.2  — <2nt'  cos  0, 


sia  6d0 


7/ (lu 


on  a d’ailleurs 

a — ?•  cos  0 
cos  a = 

U 


de  sorte  que,  si  nous  observons  que  les  valeurs  de  u corres- 
pondantes aux  limites  de  0 sont  a — 7’  et  a -|-  nous  pourrons- 
mettre  la  valeur  de  F sous  la  forme 


L’intégration  relative  à u étant  effectuée,  on  aura 

"■  J K 

et  enfin,  en  intégrant  par  rapport  à r,  on  trouvera 


F 


•iTr/^wp  (H^— IP) 


o(l~ 


valeur  qui  se  réduit  à 
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si  l’on  désigne  par  M la  masse  de  la  couche  attirante,  car  cette 
masse  est  évidemment  égale  à 

On  voit  par  là  que  la  résultante  des  attractions  exercées  sur  le 
point  matériel  A,  par  les  diverses  parties  matérielles  qui  com- 
posent la  couche  C,  est  exactement  la  même  que  l’attraction' 
que  ce  point  A éprouverait  de  la  part  d’un  point  matériel  qui 
se  trouverait  en  O et  dont  la  masse  serait  égale  à celle  de  la 
couche  C. 

Si  le  point  attiré  A était  à l’intérieur  de  la  couche  attirante  C, 
le  calcul  de  l’attraction  de  la  couche  sur  le  point  A se  ferait 
exactement  de  la  même  manière;  seulement,  quand  on  en 
viendrait  à l’intégration  relative  à «,  on  devrait  prendre  r — a 
et  r -j-  a pour  les  limites  des  valeurs  de  cette  variable,  au  lieu 
de  rt  — r et  a r que  nous  avons  pris  précédemment  : il  s’en- 
suit que  le  résultat  est  très- différent,  et  que  l’on  trouve 

F = 0. 

Les  actions  que  les  diverses  parties  matérielles  de  la  couche  C 
exercent  sur  un  point  matériel  situé  à son  intérieur  se  font 
donc  équilibre,  et  ce  point  se  trouve  dans  les  mêmes  condi- 
tions que  si  ces  parties  matérielles  dont- la  couche  C est  formée 
n’exerçaient  aucune  attraction  sur  lui. 

Supposons  maintenant  que  le  corps  attirant  soit  formé  de 
couches  sphériques  concentriques  et  homogènes,  la  densité  pou- 
vant d’ailleurs  varier  d’une  manière  quelconque  d’une  couche 
à une  autre.  Nous  pouvons  dire  de  suite  que  : 1°  si  le  point  at- 
tiré n’est  pas  situé  à l’intérieur  de  la  surface  du  corps  attirant, 
l’attraction  qu’il  éprouvera  sera  la  même  que  si  toute  la  masse 
de  ce  corps  était  concentrée  en  son  centre  de  figure,  puisque 
cela  a lieu  pour  chacune  des  couches  dont  le  corps  se  compose  ; 
2®  si  le  point  attiré  est  situé  à l’intérieur  de  la  surface  du  corps 
attirant,  les  couches  qui  l’environnent  n’auront  aucune  action 
sur  lui,  et  l’attraction  totale  à laquelle  il  sera  soumis  sera  la 
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même  que  si  ces  couches  extérieures  étaient  supprimées  et 
que  le  reste  du  corps  fût  concentré  à son  centre  de  figure. 

La  terre  ayant  à peu  près  la  forme  d’une  sphère,  et  les 
.matières  qui  la  composent  étant  probablement  distribuées  à son 
intérieur,  de  manière  à former  à peu  près  des  couches  sphé- 
riques concentriques  homogènes,  on  voit  qu’on  est  en  droit, 
jusqu’à  un  certain  point,  de  regarder  l’attraction  qu’un  point 
matériel  éprouve  de  la  part  de  la  terre  comme  étant  la  même  que 
si  toute  la  masse  de  la  terre  était  réunie  en  son  centre.  C’est 
ce  que  nous  avons  fait,  lorsque  nous  avons  cherché  à reconnaî- 
tre si  la  pesanteur  terrestre  n’était  pas  un  effet  particulier  de 
cette  gravitation  universelle,  à laquelle  sont  dus  les  mouvements 
des  divers  corps  de  notre  système  planétaire  (§  144).  Cependant 
le  défaut  de  sphéricité  parfaite  des  couches  homogènes  dont  on 
peut  concevoir  que  la  terre  est  formée;  fait  que  les  choses  ne 
se  passent  pas  tout  à fait  ainsi  : l’intensité  et  la  direction  de 
l’attraction  totale  qu’un  point  matériel  éprouve  de  la  part  de  la 
terre,  sont  réellement  un  peu  différentes  de  ce  qu’elles  seraient 
si  la  masse  entière  de  la  terre  était  concentrée  en  son  centre. 

§ Équilibre  eC  mouvement  des  corps  A la  sur- 

lace  de  la  terre.  — ün  corps  qui  nous  paraît  en  repos  à la 
surface  de  la  terre,  n’est  qu’en  équilibre  relatif,  puisque  la  terre 
se  meut  dans  l’espace.  De  même,  lorsqu’un  corps  nous  paraît  se 
tléplacer  par  rapport  aux  objets  terrestres  qui  nous  environnent 
et  que  nous  jugeons  immobiles,  le  mouvement  du  corps,  tel 
que  nous  le  voyons,  n’est  qu’un  mouvement  relatif.  Cherchons 
à nous  rendre  compte  du  rôle  que  jouent  dans  ce  cas  les  forces 
apparentes  que  l’on  doit  joindre  aux  forces  réelles,  pour  que 
l’équilibre  et  le  mouvement  relatifs  dont  il  s’agit  puissent  être 
traités  comme  un  équilibre  et  un  mouvement  absolus. 

Nous  supposerons  d’abord  que  la  terre  ne  soit  animée  que 
de  son  mouvement  de  rotation  autour  de  la  ligne  des  pôles; 
nous  verrons  ensuite  comment  les  résultats  que  nous  allons 
obtenir  dans  cette  hypothèse,  doivent  être  modifiés,  pour  tenir 
compte  du  déplacement  du  centre  de  la  terre  dans  l’espace. 

Lorsqu’un  corps,  que  nous  réduisons  toujours  par  la  pensée  à 


ÉQUIL.  ET  MOÜV.  RELATIFS  D’UN  POINT  MATÉRIEL.  225 

un  point  matériel,  repose  sur  une  table  ou  sur  le  sol,  il  doit  y 
avoir  équilibre  entre  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appliquées,  y 
compris  la  force  apparente  qu’on  doit  joindre  aux  forces  réelles* 
pour  que  l’équilibre  relatif  puisse  être  assimilé  à un  équilibre 
absolu  (§  140).  Le  mouvement  d’entraînement  du  corps,  dû  à 
la  rotation  de  la  terre  autour  de  son  axe,  est  un  mouvement 
circulaire  et  uniforme;  la  force  apparente  dont  il  s’agit  se  ré- 
duit donc  à la  force  centrifuge  correspondante  à ce  mouvement, 
et  a pour  valeur 

moih', 

en  désignant  par  m la  masse  du  corps,  par  w la  vitesse  angu- 
laire de  la  terre  dans  son  mouvement  autour  de  la  ligne  des 
pôles,  et  par  r la  distance  du  corps  que  l’on  considère  à cette 
ligne.  Quant  aux  forces  réelles  qui  -agissent  sur  ce  corps,  ce 
sont  : 1®  l’attraction  qu’il  éprouve  de  la  part  de  la  terre  ; 2®  la 
pression  qui  est  exercée  sur  lui  de  bas  en  haut  par  la  table  ou 
le  sol  qui  le  supporte.  Ces  deux  forces  réelles  et  la  force  centri- 
fuge nioi^r  se  faisant  équilibre,  on  en  conclut  que  la  pression 
exercée  par  la  table  ou  le  sol  sur  le  corps  est  égale  et  directe- 
ment opposée  à la  résultante  de  la  force  centrifuge  et  de  l’at- 
traction qu'il  éprouve  de  la  part  de  la  terre.  Cette  résultante 
n’est  donc  autre  chose  que  ce  que  nous  nommons  le  poids  du 
corps.  Ainsi  on  ne  doit  pas  confondre  le  poids  d’un  corps  avec 
l’attraction  que  ce  corps  éprouve  de  la  part  de  la  terre;  le 
poids  s’obtient  en  composant  cette  attraction  avec  la  force  cen 
trifuge  due  à la  rotation  de  la  terre. 

Les  mêmes  considérations  s’appliquent  à l’équilibre  relatif 
d’un  corps  suspendu  à l’extrémité  inférieure  d’un  fil  dont  l’extré- 
mité supérieure  est  fixe.  La  direction  du  fil  à plomh,  c’est-à-dire 
ce  qu’on  nomme  la  verticale^  est  précisément  la  direction  de 
cette  résultante  de  l’attraction  de  la  terre  et  de  la  force  centri- 
fuge. La  force  centrifuge  est  dirigée  suivant  le  prolongement  du 
rayon  du  cercle  que  le  corps  décrit  autour  de  l’axe  du  monde, 
en  vertu  de  la  rotation  delà  terre;  elle  fait  donc  en  général  un 

angle  plus  ou  moins  grand  avec  l’altraclion  de  la  terre  sur  le 

15 
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corps,  puisque  cette  'attraction  est  à peu  près  dirigée  vers  le  ' 
centre  du  globe  terrestre  ; il  s’ensuit  que  la  résultante  de  ces 
deu.\  forces  a généralement  une  direction  différente  de  celle  de 
chacune  des  composantes.  La  verticale  d’un  lieu  quelconque  de 
la  surface  de  la  terre  n’a  donc  pas  la  même  direction  que  si  la 
terre  était  immobile  : ce  n’est  qu’aux  pôles  et  tout  du  long  de 
l’équateur  que  la  direction  de  la  verticale  n’est  pas  changée 
par  l’effet  de  la  rotation  de  la  terre. 

La  terre  employant  8G1C4  secondes  (durée  du  jour  sidéral) 
à faire  un  tour  entier  autour  de  son  axe,  on  a 


Stt 

“ “ 8ÏÏÏÏÎ4 


0,0000729. 


D’après  la  valeur  du  rayon  de  la  terre  exprimé  en  mètres,  l’ac- 
célération due  à la  force  centrifuge  a pour  valeur,  à 

» 

l’équateur, 

O*"  ,033832. 


Si  l’on  compare  cette  accélération  à celle  qui  est  due  au  poids 
du  corps,  et  que  nous  désignons  habituellement  par  la  lettre 
on  trouve  qu’elle  est  environ  289  fois  plus  petite  que  cette  der- 
nière accélération.  La  force  centrifuge,  qui  est  plus  grande  à 
l’équateur  qu’en  tout  autre  point  de  la  terre,  n’est  donc  qu’une 
petite  fraction  du  poids  du  corps,  c’est-à-dire  de  la  force  qu’on 
obtient  en  composant  cette  force  centrifuge  avec  l’attraction  de 
la  terre  sur  le  corps.  On  en  conclut  nécessairement  que  la  force 
centrifuge  est  également  trè.s-pctite  par  rapport  à cette  attrac- 
tion ; en  sorte  que  la  rotation  de  la  terre  n’a  qu’une  influence 
assez  faible  sur  l’intensité  de  la  pesanteur  et  sur  la  direction 
de  la  verticale.  Observons  à cette  occasion  que,  289  étant  le 
carré  de  17,  il  suffirait  que  la  terre  tournât  environ  17  fois  plus 
vile,  pour  que  la  force  centrifuge  développée  sur  un  corps 
quelconque,  à l’équateur,  fût  égale  à l’attraction  que  la  terre 
exerce  sur  lui,  c’est-à-dire  pour  que  le  poids  de  ce  corps  se 
réduisît  à zéro. 

§ 147.  Examinons  maintenant  ce  qui  se  passe  lorsqu’on  laisse 
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tomber  un  corps  à la  surface  de  la  terre,  sans  lui  donner  de  vi- 
tesse initiale.  Nous  allons  voir  que  ce  corps  commence  à se 
mouvoir  suivant  la  verticale  menée  par  son  point  de  départ, 
et  qu’ensuite  il  s’en  écarte  peu  à peu,  à mesure  que  sa  vitesse 
iiugmente. 

Pour  traiter  le  mouvement  du  corps  comme  un  mouvement 
4ibsolu,  nous  devons  joindre  à la  force  qui  agit  réellement  sur 
lui,  c’est-à-dire  à l’attraction  qu’il  éprouve  de  la  part  de  la  terre, 
deux  forces  apparentes  qui  sont  : 1“  la  force  centrifuge  corres- 
pondant au  mouvement  circulaire  et  uniforme  dont  le  corps 
serait  animé  s’il  restait  immobile  par  rapport  à la  terre,  dans  la 
position  qu’il  occupe  à l’instant  que  l’on  considère  ; 2®  la  force 
eentrifuge  composée.  L’expression  de  celte  dernière  force  con- 
tenant la  vitesse  relative  du  mobile  en  facteur,  on  voit  qu’elle 
est  nulle  au  départ  de  ce  mobile,  et  qu’elle  prend  ensuite  une 
valeur  de  plus  en  plus  grande  à mesure  que  la  vitesse  du  mobile 
croît.  Au  commencement,  le  mouvement  semble  donc  produit 
par  la  résultante  de  l’attraction  de  la  terre  sur  le  corps,  et  de  la 
force  centrifuge  due  à la  rotation  de  la  terre  ; c’est  la  force  que 
nous  désignons  sous  le  nom  de  poids  du  corps,  et  dont  la  direc- 
tion est  indiquée  par  le  fd  à plomb  (§  146),  qui  se  manifeste 
seule  dans  les  circonstances  que  présente  le  mouvement  à son 
origine.  D’après  cela,  le  corps  commence  à tomber  suivant  la 
verticale  de  son  point  de  départ,  et  l’accélération  g qu’il  reçoit 
tout  d’abord  dans  sa  chute  apparente,  est  celle  qu’une  force 
égale  à son  poids  P lui  communiquerait.  Ainsi  le  poids  P,  qui 
n’est  pas  la  force  réellement  appliquée  au  corps,  est  lié  à l’accélé- 
ration g de  son  mouvement  apparent,  par  la  relation 

= mg. 

Cette  relation  avait  été  établie  tout  d’abord  dans  l’hypothèse  de 
l’immobilité  delà  terre (§98).  Il  était  nécessaire  démontrer  qu’elle 
est  encore  vraie  lorsqu’on  rentre  dans  la  réalité,  quoique  P ne  soit 
pas  la  force  qui  agit  réellement  sur  le  corps,  et  que  g ne  soit  pas 
l’accélération  de  son  mouvement  absolu.  Mais  il  faut  observer  que, 
pour  qu’il  en  soit  ainsi,  on  doit  prendre  pour  g l’accélération  qui 
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se  présente  clans  les  premiers  instants  de  la  chute  apparente  du 
corps. 

. Lorsque  le  corps  qui  tombe  est  déjà  en  mouvement,  la  force 
centrifuge  composée  n’est  pas  nulle  : elle  dérange  le  corps  de 
la  verticale  suivant  laquelle  il  a commencé  à se  mouvoir.  Pour 
nous  rendre  compte  de  l’effet  qu’elle  produit,  et  que  l’on  a pu 
constater  par  l’expérience,  malgré  sa  petitesse,  nous  détermine- 
rons la  grandeur  et  la  direction  de  cette  force  centrifuge  compo- 
sée, comme  si  le  mouvement  apparent  du  corps  était  rigoureu- 
sement un  mouvement  rectiligne  et  uniformément  accéléré,  s’ef- 
fectuant suivant  la  verticale  menée  par  son  point  de  départ. 
Soit  M,  fig.  71,  la  position  qu’occupe  le  corps  à un  instant  quel- 
conque, après  être  tombé  de  la  hauteur 
AM.  Menons  par  le  point  M une  droite 
MP  parallèle  à l’axe  du  monde.  Nous- 
pouvons  regarder  la  rotation  élémen- 
taire de  la  terre,  pendant  un  élément 
de  temps  compté  à partir  de  l’instant 
que  nous  considérons,  comme  résultant 
de  la  composition  d’une  rotation  élé- 
mentaire égale  et  de  même  sens  au- 
tour de  la  ligne  MP,  et  d’une  translation  ayant  môme  grandeur, 
même  direction  et  même  sens  que  le  déplacement  élémentaire 
du  point  M,  supposé  invariablement  lié  à la  terre.  Si  nous  ob- 
servons que  la  vitesse  apparente  du  corps  en  M est  égale  à gt 
{t  étant  le  temps  compté  à partir  de  l’origine  du  mouvement), 
et  que  l’angle  formé  par  la  direction  MN  de  cette  vitesse  avec  l’axe 
de  rotation  MP  est  le  complément  de  la  latitude  ).  du  lieu  auquel 
correspond  la  verticale  AM,  nous  verrons  que  la  force  centrifuge 
composée  a pour  valeur 

'inuogt  cos  X ; 

si  nous  observons  de  plus  que  le  plan  PMN  est  le  méridien  du 
lieu,  et  que,  dans  la  rotation  élémentaire  du  globe  terrestre 
autour  de  MP,  l’extrémité  N de  la  ligne  MN  qui  représente  la  vi- 
tesse apparente  du  mobile  marche  vers  l’ouest,  nous  en  conclu- 
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l’ons  que  cette  force  centrifuge  composée  est  dirigée  suivant  la 
perpendiculaire  au  méridien  du  lieu,  et  qu’elle  tend  à entraîner 
le  mobile  vers  l’est  (§139).  La  force  dont  il  s’agit  doit  donc 
déranger  le  corps  du  mouvement  qu’il  a commencé  à prendre 
suivant  la  verticale  de  son  point  de  départ;  elle  doit  produire 
une  déviation  vers  l’est  : nous  allons  calculer  la  grandeur  de 
cette  déviation.  Pour  cela,  considérons  la  projection  du  mou- 
vement du  corps  sur  un  plan  horizontal;  la  projection  de  la 
force  totale  qui  produit  le  mouvement  apparent  du  corps  sera 
précisément  la  force  centrifuge  composée,  et  le  déplacement 
que  celte  force  projetée  communiquerait,  pendant  tout  le  temps 
de  la  chute,  à un  point  matériel  partant  du  repos  et  ayant  môme 
masse  que  le  corps,  sera  égal  à la  déviation  clierchée  (§  li  l). 
L’équation  ditférenlielle  de  ce  mouvement  projeté  est 


dt^ 


"ioigt  cos  X. 


Si  l’on  intègre  et  qu’on  détermine  les  constantes  de  telle  manière 
que  X et  ^ soient  nuis  pour  t = ü,  on  trouve 

* n - 
X = - tùgP  cos  A. 

Liifin,  si  l’on  remplace  le  temps  t par  sa  valeur  en  fonciioii  ue 
la  hauteur  h dont  le  corps  est  tombé,  valeur  qui  est 

on  a pour  l’expression  de  la  déviation  vers  l’est 


x = 


^<j 


cos  X. 


Appliquons  cette  formule  à des  expériences  qui  ont  été  faites  par 
M.  Reich,  dans  un  puits  de  mine,  à Freyberg.  La  hauteur  de 
chute  h était  de  158"*, 5;  la  latitude  X du  lieu  était  de  51®;  en 
introduisant  ces  nombres  dans  la  formule  précédente,  ainsi  que 
la  valeur  connue  de  g (§  90)  et  celle  de  que  nous  avons  donnée 
précédemment  (§  146),  on  trouve  0***,027G  pour  la  déviation  x; 
.l’expérience,  répétée  un  grand  nombre  de  fois,  a donné  pour 
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cette  déviation,  en  moyenne,  0“‘,0283  qui  diffère  à peine  du 
résultat  fourni  par  la  théorie. 

Le  calcul  de  la  déviation  vers  l’est,  due  à la  force  centrifuge 
composée,  dans  le  mouvement  d’un  corps  qui  tombe  sans  vi- 
tesse initiale,  vient  de  nous  montrer  que  Feffet  de  cette  force  esl 
très-faible,  même  lorsque  lé  corps  tombe  d’une  grande  hau- 
teur. Nous  pouvons  observer  d’une  manière  générale  que,  dans 
le  mouvement  apparent  d’un  corps  à la  surface  de  la  terre,  la 
force  centrifuge  composée  a pour  valeur 

' ^ ■ . 2//iwr  siii 

en  désignant  par  m la  masse  du  corps,  par  v sa  vitesse  apparente 
et  par  « l’angle  que  la  direction  de  cette  vitesse  fait  avec  l’axe 
du  monde;  qu’en  conséquence  cette  force,  au  plus  égale  à 
ne  pourrait  devenir  égale  à la  force  centrifuge  wiwV  due  à la 
rotation  de  la  terre,  en  un  point  situé  à l’équateur,  qu’autant 
que  la  vitesse  v surpasserait  -wr,  qui  est  la  moitié  de  la  vitesse 
d’un  point  de  l'équateur  terrestre  en  vertu  de  la  rotation  du  globe, 
c’est-à-dire  qu’autant  que  la  vitesse  v serait  de  plus  de  230  mè- 
tres par  seconde  : on  voit  donc  que,  généralement,  la  force  cen- 
trifuge composée  pourra  être  négligée  dans  l’étude  du  mouve- 
ment d’un  corps  à la  surface  de  la  terre,  à moins  que  la  vitesse 
apparente  de  ce  corps  ne  soit  extrêmement  grande. 

§148.  Appliquons  encore  la  .théorie  des  forces  apparentes 
dans  le  mouvement  relatif,  à l’étude  du  mouvement  d’un  pen- 
dule conique  à la  surface  de  la  terre,  en  supposant  toujours  que 
le  globe  terrestre  n’est  animé  que  d’un  mouvement  de  rotation 
autour  de  la  ligne  des  pôles. 

Le  corps  qui  termine  le  pendule  peut  être  regardé  comme 
étant  un  point  matériel  assujetti  à rester  sur  la  surface, d’une 
sphère.  Rapportons  son  mouvement  à trois  axes  coordonnés 
rectangulaires  menés  par  le  centre  de  cette  sphère,  et  comptons 
les  Z verticalement  et  de  haut  en  bas,  les  $ suivant  la  trace  ho- 
rizontale du  plan  méridien  et  du  nord  au  sud,  enfin  les  y suivant 
une  direction  horizontale  perpendiculaire  à la  précédente  et  de 
l’ouest  à l’est.  Les  forces  dont  nous  devons  tenir  compte,  pouç 
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assimiler  le  mouvement  apparent  du  point  matériel  qui  termine 
le  pendule  à un  mouvement  absolu,  sont  au  nombre  de  quatre 
savoir  : 1®  deux  forces  réelles,  qui  sont  l’attraction  de  la  terçe, 
et  la  tension  du  fil  ; 2®  deux  forces  apparentes,  qui  sont  la  force 
centrifuge  due  à la  rotation  de  la  terre,  et  la  force  centrifuge 
composée.  L’attraction  de  la  terre,  et  la  force  centrifuge  due 
à la  rotation  de  la  terre,  ont  pour  résultante  le  poids  du  corps, 
qui  est  dirigé  verticalement  et  égal  à mg.  Les  forces  que  nous 
devrons  introduire  dans  les  équations  différentielles  du  mou- 
vement du  point  mobile  se  réduisent  donc  à trois,  savoir  : 1®  le 
poids  mg^  qui  agit  dans  le  sens  des  z positifs  ; 2®  la  tension  du 
fil,  que  nous  désignerons  par  N,  et  dont  les  composantes  pa- 
rallèles aux  axes  sont  . 


3®  enfin,  la  force  centrifuge  composée  qui  a pour  valeur 
2mwî;  sin  a,  et  dont  nous  allons  chercher  les  composantes 
parallèles  aux  axes. 

Soient  n,  c,  les  angles  que  cette  force  centrifuge  composée 
fait  avec  les  axes  des  ar,  des  y et  des  z ; iiy  iti,  les  projections 
de  la  vitesse  v du  mobile  sur  ces  axes;  et  X,  la  latitude  du  lieu. 
La  force  centrifuge  composée  devant  être  perpendiculaire  à la 
direction  de  la  vitesse  r,  il  s’ensuit  qu’on  a 

n cos  a Vi  cos  b + ?/_,  cos  c = 0 ; 

cette  force  devant  également  être  perpendiculaire  à la  direction 
de  l’axe  du  monde,  qui  fait  avec  les  axes  des  r,  des  y cl  des  Zy 

des  angles  respectivement  égaux  à X,  0,  — X,  on  a encore 

cos  X cos  a + sin  X cos  c = 0 ; 

enfin  on  a toujours,  entre  les  cosinus  des  angles  qu’une  droite 
fait  avec  trois  axes  rectangulaires,  la  relation 

COS"  a 4-  cos-  b + cos-  r = 1 . 

En  résolvant  ces  trois  équations  par  rapport  à cos  a,  cos  b,  cos  c, 
on  trouve 
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* 

sinX 

+ («2  COS  X — U sin  X)- 

, «ocosx  — «sinX 

cos  0 = --  ^ ■ . -■-> 

V w,-  + («2C0SX  — î<siiix)- 

— U.  cos  X 

cos  c = — - - - 

V + (»2  cos  X — « sin  X)- 

Le  signe  du  radical  qui  entre  dans  ces  trois  cosinus  doit  être  dé- 
terminé d'après  le  sens  dans  lequel  agit  la  force  centrifuge  com- 
posée. Pour  y arriver  simplement,  supposons  que  la  vitesse  v 
du  mobile  soit  dirigée  parallèlement  à Taxe  des  x et  dans  le 
sens  des  x positifs  : w,  et  seront  nuis,  et  u sera  positif.  Or,  il 
est  aisé  de  voir,  d’après  le  sens  dans  lequel  s’effectue  la  rotation 
de  la  terre,  que,  dans  ce  cas,  la  force  centrifuge  composée  doit 
être  dirigée  vers  l’ouest,  c’est-à-dire  dans  le  sens  des  tj  négatifs  : 
cos  a et  cos  c doivent  donc  être  nuis,  et  cos  b doit  être  égal 
à — 1,  ce  qui  exige  que  le  radical  soit  pris  avec  le  signe  +. 

D’un  autre  côté,  l’angle  « que  la  vitesse  v du  mobile  fait  avec 
l’axe  du  monde,  est  déterminé  par  la  relation 


cos  7.  = - cos  X H — sin  a ; 
V V 


on  en  déduit 

V sin  a = -f  cos  X — u sin  X)-, 


D’après  cela,  les  trois  composantes  de  la  force  centrifuge  com- 
posée suivant  les  axes  coordonnés  sont 

ÜWü-ît,  sin  X,  (wj  cos  X — « sin  x),  — cos  X. 

Il  résulte  de  tout  ce  qui  précède  que  les  équations  différen- 
tielles du  mouvement  du  point  matériel  qui  termine  le  pendule 
sont  lès  suivantes  : 
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On  doit  observer  que  les  quantités  m,  w,,  sont  respeclive- 

. . , , dx  dydz 

ment  ^ ^ ^ ♦ ^intégration  de  ces  équations  dif- 

l'érenlielles,  auxquelles  on  devra  joindre  l’équation 


X-  + ^2  ^ 32  + 

fera  connaître  le  mouvement  apparent  du  pendule  conique. 

Les  équations  différentielles  auxquelles,  nous  venons  de  par- 
venir, vont  nous  permettre  d’expliquer  la  rotation  du  plan  d’os- 
cillation du  pendule,  telle  qu’on  l’observe  dans  la  belle  expé- 
rience de  M.  Foucault.  Pour  cela,  éliminons  N entre  les  deux 
premières  équations,  et  nous  trouverons,  en  remplaçant  u,  «,,^2, 
par  leurs  valeurs. 


X 


d^ff 

7/F 


d^x 

!/  -^  = + 2(0  sin  X . 


+ 2tocosX.o; 


dz 

W 


Le  dernier  terme  de  cette  équation,  contenant  cos  > en  facteur, 
est  nul  aux  pôles  de  la  terre;  en  tout  autre  point  de  la  surface 
du  globe,  il  peut  être  négligé,  si  les  oscillations  du  pendule  n’ont 

dz 

iju’une  petite  amplitude,  à cause  du  facteur  qui  est  très-petit  : 

tvlf 

après  la  suppression  de  ce  terme,  l’équation  est  immédiatement 
intégrable  et  donne 


y 


dæ 

Tt 


= — (0  sin  X {x-  + y^)  -H  C, 


en  désignant  par  C une  constante  arbitraire.  Le  pendule  ayant 
été  mis  en  mouvement  de  manière  qu’à  chaque  oscillation  il 
vienne  coïncider  avec  la  verticale  de  son  point  de  suspension, 
on  voit  que  la  constante  C doit  être  nulle,  puisque  l’équation  qui 
ia  renferme  doit  être  satisfaite  quand  on  y suppose  x = 0 et 
y = 0.  Remplaçons  les  coordonnées  rectangulaires  x et  y par 
ies  coordonnées  polaires  r"  et  ô liées  aux  premières  par  les 
relations 

Æ = rcosO,  »/=prsin6, 
et  l’équation  dont  il  s’agit  se  réduit  à 
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On  en  conclut  évidemment  que  le  plan  d’oscillation  du  pendule- 
tourne  uniformément  autour  de  la  verticale,  avec  une  vitesse 
angulaire  égale  à w sin  La  rotation  s’effectue  d’ailleurs  dans 
le  sens  sud-ouest  nord-est,  si  le  lieu  d’observation  est  situé  dans 
l’hémisphère  boréal  de  la  terre;  et  dans  le  sens  contraire,  si  ce 
lieu  est  situé  dans  riiémisphère  austral,  à cause  du  facteur  sin  1 
qui  devient  négatif  dans  ce  second  cas.  Observons  que,  d’après 
ce  qui  précède,  la  rotation  uniforme  du  plan  d’oscillation  du 
pendule  se  trouve  établie  rigoureusement,  quelle  que  soit  l’am- 
plitude des  oscillations,  pour  le  cas  où  le  pendule  serait  installé 
à l’un  des  deux  pôles  de  kl  terre;  tandis  que,  pour  tout  autre 
lieu  de  la  terre,  cette  rotation  uniforme  n’existe  qu’approxima- 
tivement,  et  en  supposant  que  les  oscillations  ii’aicnt  qu’une 
faible  amplitude. 

§ 149.  Dans  les  trois  paragraphes  qui  précèdent,  nous  avons 
étudié  l’équilibre  et  le  mouvement  des  corps  à la  surface  de  la 
terre,  en  supposant  que  le  globe  terrestre  ne  fût  animé  que  de 
son  mouvement  de  rotation  autour  de  la  ligne  des  pôles.  Voyons 
quelle  influence  le  mouvement  annuel  du  centre  de  la  terre  au- 
tour du  soleil  peut  avoir  sur  les  résultats  que  nous  avons  obte- 
nus. 

Remarquons  d’abord  que,  le  mouvement  de  la  terre  dans 
l’espaçe  se  composant  d’un  mouvement  de  translation  égal  à 
celui  de  son  centre  et  d’un  mouvement  de  rotation  autour  de  la 
ligne  des  pôles,  lorsque  nous  chercherons  à décomposer  ce 
mouvement  total  de  la  terre  en  une  rotation  autour  d’un  axe 
passant  par  un  point  quelconque  et  une  translation  égale  au 
mouvement  de  ce  point,  nous  trouverons  la  même  rotation 
composante  que  si  nous  négligions  le  mouvement  du  centre  de 
la  terre  : donc  la  force  centrifuge  composée  d’un  point  matériel, 
dont  nous  voulons  étudier  le  mouvement  apparent  à la  surface 
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tü  sin  X ; 


ô = ôfl  — <d  sin  X . L 
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de  la  terre,  aura  la  même  grandeur,  la  même  direction  et  le 
même  sens,  soit  qu’on  néglige  le  mouvement  annuel  du  centre 
de  la  terre  autour  du  soleil,  soit  qu’on  veuille  en  tenir  compte. 

Il  n’en  est  pas  de  même  de  la  force  d'inertie  correspondant  au 
mouvement  d’entraînement  du  point  mobile  ; quand  on  tient 
compte  du  mouvement  du  centre  de  la  terre,  cette  force  d’inertie 
a une  valeur  différente  de  celle  que  nous  lui  avons  trouvée  en 
supposant  que  la  terre  n’était  animée  que  d’un  mouvement  de 
rotation  autour  de  la  ligne  des  pôles.  Le  mouvement  de  la  terre 
se  composant  de  son  mouvement  de  translation  autour  du  soleil 
et  de  sa  rotation  autour  de  la  ligne  des  pôles,  la  force  d’inertie 
dont  il  s’agit  est  la  résultante  de  deux  forces  qui  sont  : 1®  la  force 
centrifuge  due  à la  rotation  de  la  terre;  2®  une  force  égale  et 
contraire  à celle  qui  donnerait  au  mobile  supposé  libre  un  mou- 
vement précisément  égal  à celui  du  centre  de  la  terre.  Mais,  en 
même  temps  qu’on  tient  compte  du  mouvement  de  la  terre  au- 
tour du  soleil,  mouvement  qui  est  dii  à l’attraction  de  cet  astre 
sur  le  globe  terrestre,  on  doit  tenir  compte  également  de  l’altrac- 
tion  que  le  soleil  exerce  sur  le  corps  dont  on  veut  étudier  l’é- 
quilibre ou  le  mouvement  par  rapport  à la  terre.  On  voit  d’après 
cela  que,  pour  avoir  égard  au  mouvement  annuel  du  centre  de 
la  terre  autour  du  soleil,  on  doit  joindre  deux  nouvelles  forces  à 
celles  que  l’on  avait  considérées,  quand  on  n’attribuait  à la  terre 
que  son  mouvement  de  rotation,  savoir  : 1®  une  force  réelle  qui  • 
est  l’attraction  du  soleil  sur  le  mobile  dont  on  s’occupe;  2®  une 
force  apparente  égale  et  contraire  à celle  qui  serait  capable  de 
lui  donner  une  accélération  de  même  grandeur,  de  même  direc- 
tion et  de  même  sens  que  celle  que  l’attraction  du  soleil  commu- 
nique au  centre  de  la  terre.  Ces  deux  forces,  dont  on  doit  tenir 
compte  aussi  bien  dans  l’étude  de  l’équilibre  apparent  d’un  corps 
sur  la  terre,  que  dans  celle  de  son  mouvement,  sont  presque 
égales  et  contraires  l’une  à l’autre,  à cause  de  la  petitesse  du 
ravon  de  la  terre  relativement  à la  distance  de  la  terre  au  soleil  ; 
leur  résultante,  qui  est  extrêmement  petite,  change  de  gran- 
deur et  de  direction  d’une  heure  à l’autre  d’une  même  journée, 
par  suite  du  changement  de  position  du  corps  par  rapport  au 
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soleil  ; elle  doit  être  regardée  comme  étant  une  force  perturba- 
Irice  qui  détermine  une  variation  périodique,  tant  dans  la  gran- 
deur du  poids  du  corps  que  dans  la  direction  du  fil  à plomb  ou 
de  la  verticale.  Ce  changement  périodique  de  la  direction  du  fil 
à plomb  ne  peut  pas  s’observer  directement,  parce  qu’il  est  trop 
faible",  mais  il  devient  sensible  par  les  oscillations  de  la  surface 
de  la  mer,  qui  en  sont  une  conséquence  naturelle. 

Pour  être  exactement  dans  le  vrai,  il  faut  encore  tenir 
compte  de  la  présence  de  la  lune,  qui  contribue  pour  sa  faible 
part  au  mouvement  de  translation  de  la  terre,  et  qui  agit  égale- 
ment par  attraction  sur  un  corps  quelconque  placé  à la  surface 
de  la  terre.  La  résultante  de  l’attraction  de  la  lune  sur  ce 
corps,  et  d’une  force  capable  de  lui  .donner  une  accélération 
égale  et  contraire  à celle  que  la  lune  donne  au  centre  de  la 
terre,  constitue  une  nouvelle  force  perturbatrice,  qui  se  com- 
bine avec  la  précédente,  pour  produire  le  changement  pério- 
dique de  direction  de  la  verticale  auquel  est  dû  le  phénomène 
des  marées.  Cette  dernière  force  perturbatrice  est  même  plus 
grande  que  la  première,  parce  que  la  lune  est  beaucoup  plus 
rapprochée  de  la  terre  que  le  soleil  ; et  c’est  pour  cela  que  le  phé- 
nomène des  marées  se  règle  surtout  sur  le  mouvement  apparent 
de  la  lune,  et  non  sur  celui  du  soleil. 

L’influence  du  mouvement  annuel  de  la  terre  autour  du  soleil 
ne  se  manifeste  donc,  dans  l’équilibre  et  le  mouvement  des  corps 
sur  la  terre,  que  par  une  variation  périodique  et  presque  insen- 
sible de  l’intensité  de  la  pesanteur  et  de  la  direction  de  la  verti- 
cale en  chaque  lieu.  Les  résultats  auxquels  nous  étions  parvenus 
en  négligeant  ce  mouvement  (§§  1-40  et  1-47)  n’en  sont  pas  inodi- 
liés  d’une  manière  appréciable. 

On  comprend,  maintenant,  comment  nous  avons  pu  dire  (§  107) 
que  le  poids  d’un  corps,  placé  successivement  à différentes  hau- 
teurs au-dessus  de  la  surface  de  la  terre,  varie  sensiblement  en 
raison  inverse  du  carré  de  la  distance  qui  le  sépare  du  centre  du 
globe  terrestre.  La  force  d’inertie  correspondant  au  mouvement 
d’entraînement  d’un  corps  placé  sur  la  surface  de  la  terre,  ou 
près  de  cette  surface,  est  très-petite  par  rapport  à l’attraction 
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que  le  corps  éprouve  do  la  part  du  globe  terrestre;  le  poids  du 
corps  ne  diffère  donc  pas  beaucoup  de  cette  attraction  qui  est  à 
peu  près  dirigée  vers  le  centre  de  la  terre,  et  qui  varie  à peu 
près  en  raison  inverse  du  carré  de  la  distance  du  corps  à ce 
centre  (§  145).  Nous  pouvons  ajouter  que,  lors  mémo  que  le 
poids  d’un  corps  serait  une  force  exactement  dirigée  vers  le 
centre  de  la  terre,  et  variant  en  raison  inverse  du  carré  de  la 
distance  du  corps  à ce  point,  le  mouvement  du  corps  abandonné 
à lui-même,  sans  vitesse  initiale,  ne  serait  pas  précisément  ce- 
lui que  nous  avons  trouvé  dans  le  § 107  ; car  la  force  centrifuge 
composée  vient  se  joindre  au  poids  du  corps  pour  modifier  son 
mouvement,  et  l’on  sait  que  la  grandeur  de  celte  force  aug- 
mente avec  la  vitesse  du  corps  : ce  n’est  qu’autant  que  la  vitesse 
du  mobile  ne  serait  pas  très-grande,  qu’on  pourrait  regarder  son 
mouvement  comme  s’effectuant  conformément  à ce  qui  a été  dit 
dans  ce  paragraphe. 

Lorsque  la  hauteur  de  chute  est  petite , on  peut  négliger, 
non-seulement  l’influence  de  la  force  centrifuge  composée,  mais 
encore  la  variation  de  grandeur  et  de  direction  qu’éprouve  le 
poids  du  corps,  à mesure  que  ce  corps  change  de  position  par  rap- 
port à la  surface  de  la  terre  : en  sorte  que,  dans  ce  cas,  le  mou- 
vement apparent  d’un  corps  pesant  s'effectue  comme  un  mouve- 
ment absolu  produit  par  l’action  d’une  force  constante  en  grandeur 
et  en  direction  00,  01  et  0:2). 
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DEUXIÈME  PARTIE 

DE  L’ÉQUILIBRE  DES  SYSTÈMES  MATÉRIELS 


CHAPITRE  PREMIER 

COMPOSITION  DES  FORCES  APPLIQUÉES  A ÜN  SOLIDE  INVARIABLE. 


§ i50.  Constitution  molêcnlaire  des  corps.  — Tout  llOUS 
porte  à regarder  les  corps  comme  des  assemblages  de  molécules, 
placées  à distance  les  unes  des  autres,  et  exerçant  les  unes  sur  les 
autres  des  actions  attractives  ou  répulsives,  suivant  les  cas. 
Aucune  expérience,  aucun  phénomène  n’a  pu  jusqu’à  présent  nous 
fournir  la  moindre  notion  sur  les  dimensions  des  molécules  dont 
les  corps  sont  formés;  tout  ce  que  nous  pouvons  dire,  c’est 
que  ces  dimensions  sont  nécessairement  d’une  extrême  peti- 
tesse. 

Quelque  petit  que  soit  un  corps,  on  ne  peut  le  regarder 
comme  étant  un  simple  point  matériel,  qu’autant  qu’on  fait  abs- 
traction de  ses  dimensions;  En  assimilant  les  molécules  des  corps 
à des  points  matériels,  comme  nous  le  ferons  toujours  dans  ce 
qui  suit,  nous  sortirons  donc  de  la  réalité,  pour  jentrer  dans  le 
domaine  de  l’abstraction;  mais  nous  devons  dire  de  suite  que  la 
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comparaison  des  résultats  auxquels  on  est  panenu  ainsi'  avec  les 
phénomènes  naturels,  n’a  jamais  pu  montrer  qu’il  y eût  la  moin- 
dre erreur  produite  par  cette  manière  d’envisager  les  choses  : on 
n’a  pas  trouvé  jusqu’à  présent  qu’il  fût  nécessaire  de  tenir  compte 
des  dimensions  des  molécules,  dans  l’étude  des  diverses  circon- 
stances que  présente  le  mouvement  des  corps,  de  quelque  na- 
ture qu’ils  soient.  Les  systèmes  matériels,  qui  seront  l’ohjet  des- 
théories dont  nous  allons  nous  occuper,  seront  donc  toujours, 
des  systèmes  de  points  matériels.  Dans  cette  seconde  partie  de 
la  dynamique,  nous  les  considérerons  à l’état  d’équilibre,  c’est- 
à-dire  que  nous  supposerons  que  chacun  des  points  matériels 
dont  ils  sont  formés  est  en  équilibre  sous  l’action  des  diverses 
forces  qui  lui  sont  appliquées  (§  lOi);  la  troisième  partie  de  la 
dynamique  sera  consacrée  à l’étude  des  lois  de  leur  mouvement. 

Les  corps  se  présentent  à nous,  dans  la  nature,  sous  trois  états 
différents  : ils  sont  solides,  liquides  ou  gazeux.  Les  solides  sont 
des  corps  dans  lesquels  les  molécules  ont  des  positions  déter- 
minées les  unes  par  rapport  aux  autres;  on  ne  peut  changer 
ces  positions  relatives  des  molécules  qu’en  fai.sant  agir  sur  elles 
des  forces  plus  ou  moins  grandes,  et  si  la  déformation  qu’on  a 
ainsi  fait  subir  au  corps  ne  dépasse  pas  certaines  limites,  les 
molécules  reviennent  à leur  disposition  primitive,  dès  que  lés 
forces  qui  les  ont  dérangées  cessent  d’exercer  leur  action. 
Dans  les  liquides  et  les  gaz,  au  contraire,  les  molécules  sont 
extrêmement  mobiles;  la  moindre  cause  les  dérange  des  po- 
sitions qu’elles  occupent  les  unes  par  rapport  aux  autres,  et 
quelque  petit  que  soit  le  dérangement  qu’elles  éprouvent  ainsi, 
il  ne  tend  pas  à disparaître  en  même  temps  que  la  cause  qui 
l’a  produit  : c’est  cette  propriété,  commune  aux  liquides  et 
aux  gaz,  qui  fait  qu’on  les  désigne  collectivement  sous  le  nom 
de  fluides.  Nous  aurons  à considérer  successivement  l’applica- 
tion des  théories  de  l’équilibre  et  du  mouvement  à chacun 
de  ces  deux  espèces  très-distinctes  de  corps  naturels. 

§ 151.  Force»  intérieures,  forces  extérieures.  — NouS 
• avons  dit  (§  88)  que  toute  force,  appliquée  à un  point  matériel  A, 
émane  d’un  autre  point  matériel  B situé  à une  distance  quel- 
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conque  du  premier.  Supposons  que  le  point  matériel  A soit  un 
de  ceux  qui  composent  le  système  matériel  dont  nous  étudions, 
• soit  l’équilibre,  soit  le  mouvement.  Si  le  second  point  B ap- 
partient également  à ce  système  matériel,  la  force  qui  agit  sur 
le  point  A,  et  qui  émane  du  point  B,  est  une  force  intérieure.  Si 
le  point  B ne  fait  pas  partie  du  système  matériel  dont  nous 
‘ nous  occupons,  cette  force,  qui  émane  du  point  B,  et  qui  est 
appliquée  au  point  A,  est  une  force  extéi'ieure. 

. Il  est  clair,  d’après  le  principe  de  l’égalité  de  l’action  et  de 
la  réaction,  que  si  l’on  prend,  parmi  les  forces  qtii  agissent 
sur  les  divers  points  d’un  système  matériel,  toutes  celles  qui 
sont  des  forces  intérieures,  ces  forces  sont  égales  deux  à deux 
et  directement  opposées. 

Une  même  force  peut  jouer,  tantôt  le  rôle  de  force  intérieure, 
tantôt  le  rôle  de  force  extérieure,  suivant  les  cas.  Si  l’on  consi- 
dère, par  exemple,  le  mouvement  d’un  corps  qui  tombe  à la 
surface  de  la  terre,  l’attraction  qu’une  des  molécules  de  ce 
corps  éprouve  de  la  part  d’une  molécule  quelconque  de  la  terre 
est  une  force  extérieure;  si  au  contraire  on  considère  le  mou- 
vement d’un  système  matériel  formé  de  la  terre  tout  entière 
et  des  divers  corps  qui  se  trouvent  à sa  surface  ou  dans  son 
voisinage,  la  même  attraction  devient  une  force  intérieure. 

§ 15^.  Ce  <|u’on  cniend  par  solide  invariab!e.  — 

Avant  de  nous  occuper  d’une  manière  générale  de  l’étude  de  l’é- 
quilibre d’un  système  matériel  quelconque,  nous  considérerons 
d’abord  un  cas  idéal  et  simple,  auquel  on  peut  très-souvent  ra- 
mener les  questions  d’équilibre  qu’on  a à traiter.  Nous  suppose- 
rons que  le  système  matériel,  dont  nous  voulons  étudier  l’équi- 
libre, soit  de  forme  invariable,  c’est-à-dire  que  les  divers  points 
matériels  qui  le  composent  ne  puissent  en  aucune  manière  se 
rapprocher  ou  s’éloigner  lés  uns  des  autres  ; c’est  à un  pareil  sys- 
tème matériel  que  nous  donnons  le  nom  de  solide  invariable. 

Cette  invariabilité  absolue  de  forme  d’un  système  materiel  ne 
se  rencontre  nulle  part  dans  la  nature.  Il  existe,  il  est  vrai,  un. 
grand  nombre  de  corps  solides  qui  semblent  ne  pas  éprouver  de 
changement  de  forme,  de  quelque  manière  qu’on  cherche  à les 
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déformer,  pourvu  toutefois  que  les  forces  qu’on  leur  applique 
ne  dépassent  pas  certaines  limites;  mais,  si  ces  corps  paraissent 
conserver  la  forme  qu’ils  avaient  tout  d’abord,  malgré  l’action 
des  forces  qui  tendent  à la  leur  faire  perdre,  c’est  uniquement 
parce  que  la  déformation  qu’ils  éprouvent  est  trop  faible  pour 
être  aperçue  : cette  déformation  n’en  existe  pas  moins,  quelque 
petites  que  soient  les  forces  qui  tendent  à la  produire.  Pour  dis- 
tinguer les  corps  solides  qui  existent  dans  la  nature,  et  qui  sont 
toujours  plus  ou  moins  déformables  sous  l’action  des  forces 
qui  leur  sont  appliquées,  des  systèmes  matériels  auxquels  nous 
attribuons  une  invariabilité  absolue  de  forme,  nous  désigne- 
rons les  premiers  sous  le  nom  de  solides  naturels. 

Les  théories  que  nous  allons  exposer  dans  ce  chapitre  et 
dans  les  deux  suivants,  se  rapportent  exclusivement  aux  so- 
lides invariables,  considérés  à l’état  d’équilibre. 

§ 153.  ITnc  force  peut  t^tre  appliquée  en  un  point 
«luclconque  de  sa  direction,  sans  que  son  effet  soit 

changé.  — Pour  établir  cette  proposition,  nous  admettrons 
comme  évident  que  deux  forces  égales,  qui  sont  appliquées  en 
deux  points  différents  d’un  même  solide  invariable,  suivant  la 
ligne  droite  qui  joint  ces  deux  points,  et  en  sens  contraire  l’une 
de  l’autre,  se  font  équilibre;  en  sorte  que,  si  le  corps  dont 

s'agit  est  en  repos  avant  que  ces  forces 
lui  soient  appliquées,  les  actions  simul- 
tanées de  ces  deux  forces  ne  le  feront 
pas  sortir  de  son  état  de  repos. 

Cela  posé,  soit  M,  fig.  7:2,  un  solide 
invariable  en  équilibre  sous  l’action  de 
diverses  forces.  Considérons  en  parti- 
culier une  de  ces  forces,  F,  appliquée 
au  point  A.  Prenons  un  point  B sur 
la  direction  de  celte  force  F,  et  appli- 
quons-y  deux  forces  F',  F",  égales  à F, 
et  agissant  en  sens  contraire  l’une  de  l’autre,  suivant  la  direc- 
tion AB  ; ces  deux  nouvelles  forces,  se  faisant  évidemment 
équilibre,  ne  troubleront  pas  l’état  d’équilibre  dans  lequel  se 
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trouvait  le  corps  M avant  leur  application.  Mais  les  deux  forces 
F,  F",  qui  sont  ég^ales  et  qui  agissent  en  sens  contraire  Tune  de 
l’autre,  suivant  la  droite  AB  menée  par  leurs  points  d’applica- 
tion,  se  font  aussi  équilibre,  d’après  ce  que  nous  avons  admis  il 
n’y  a qu’un  instant  : on  peut  donc  les  supprimer  sans  que  le 
corps  M cesse  d’être  en  équilibre.  Des  trois  forces  F,  F',  F",  il 
ne  reste  plus  dès  lors  que  la  force  F',  qui  se  trouve  ainsi  substi- 
tuée à la  force  F que  nous  avions  considérée  tout  d’abord.  On 
voit  donc  qu’une  force,  qui  agit  sur  un  point  d’un  solide  inva- 
riable en  équilibre,  peut  être  appliquée  en  un  autre  point  pris 
«iir  sa  direction,  sans  que  son  effet  cesse  d’être  le  même,  puis- 
que l’équilibre  du  corps  n’est  pas  troublé  par  ce  changement  du 
point  d’application  de  la  force. 

Dans  le  raisonnement  que  nous  venons  de  faire,  nous  avons 
.supposé  que  le  point  B,  pris  sur  la  direction  de  la  force  F,  faisait 
partie  du  corps  M.  Mais  cela  n’est  pas  nécessaire.  La  force  F peut 
ctre  appliquée  en  un  point  quelconque  de  sa  direction,  apparte- 
nant au  corps  M,  ou  situé  en  dehors  de  ce  corps,  pourvu  que, 
dans  ce  dernier  cas,  le  point  sur  lequel  on  transporte  l’action  de 
la  force  F soit  lié  invariablement  au  corps  M. 

§ 1«)4.  Coiuposition  des  forces  concourantes.  — Lors- 
que, parmi  les  forces  qui  agissent  sur  un 
solide  invariable  en  équilibre,  il  y en  a 
plusieurs  F,  F',  F",.**  fiQ-  "d,  dont  les 
directions  concourent  en  un  même  point 
O,  ces  forces  F,  F',  F",...  peuvent  être 
remplacées  par  une  force  unique  qui  est 
ileur  résultante.  En  effet,  chacune  de  ces 
forces  peut  être  transportée,  du  point  sur 
lequel  elle  agit,  au  point  O pris  sur  sa 
<lirection  (§  153);  et  alors  ces  diverses 
forces,  agissant  sur  un  même  point  O, 
peuvent  être  composées  en  une  seule,  au  moyen  du  parallélo- 
g:ramme  des  forces,  ou  du  parallélipipède  des  forces,  ou  bien  en- 
core du  polygone  des  forces,  suivant  les  cas  (§  99).  La  résultante 
B,  ainsi  obtenue,  peut  d’ailleurs  être  appliquée  en  un  point  quel- 
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conque  L de  sa  direction.  La  force  R,  appliquée  au  point  L,  peut 
donc  remplacer  complètement  les  forces  F,  F',  F",  appliquées  aux 
points  A,  B,  C 

Il  n’est  pas  nécessaire  que  le  point  O,  par  lequel  vont  passer 
les  directions  des  forces  F,  F',  F",...  fasse  partie  du  solide  inva- 
riable soumis  à l’action  de  ces  forces,  pour  qifon  puisse  leur 
substituer  la  force  U.  On  coiH^oit  en  effet  que,  pour  faire  le  rai- 
sonnement qui  précède,  on  peut  supposer  que  le  point  0 soit  in- 
variablement lié  au  corps;  mais  que,  dès  qu’on  a trouvé  ainsi 
une  force  R,  qui,  en  agissant  sur  un  point  L du  corps,  peut  tenir 
lieu  des  forces  F,  F',  F",,.,  appliquées  aux  points  A,  B,  (1,...  on 
n’a  plus  besoin  de  se  préoccuper  de  l’hypothèse  qu’on  a faite  sur 
le  point  O pour  y arriver  ; la  liaison  qu’on  avait  admise  entre  ce 
point  O et  le  corps  peut  être  supprimée,  sans  que  les  forces  F, 
F',  F",...  et  R cessent  d’exercer  leur  action  dans  les  mêmes  con- 
ditions, et  par  conséquent  sans  que  la  dernière  de  ces  forces 
cesse  de  pouvoir  remplacer  les  autres.  Nous  devons  observer 
cependant  que  la  substitution  de  la  force  R aux  forces  F,  F', 
F",...  ne  peut  se  faire  d’une  manière  absolue  qu’autant  que  la 
direction  de  cette  force  R vient  à passer  par  quelqu’un  des  points 
du  corps  auquel  les  forces  F,  F',  F",...  sont  appliquées;  s’il 
n’en  est  pas  ainsi,  ou  ne  peut  regarder  la  force  R comme  pou- 
vant tenir  lieu  des  forces  F,  F',  F",...  qu’en  admettant  que  le 
point  L de  sa  direction  auquel  on  la  suppose  appliquée  est  lié 
invariablement  à ce  corps. 

D’après  la  manière  dont  la  résultante  R a été  obtenue  au 
moyen  des  composantes  F,  F',  F',.**  R est  clair  que  toutes  les 
propositions  établies  précédemment  (§§  100  à 103),  pour  les 
forces  appliquées  à un  même  point,  sont  vraies  pour  un  sys- 
tème de  forces  concourantes  appliquées  à un  solide  invariable  en 
équilibre. 

§ 155.  Composition  des  forces  parallèles.  — Rour  ar- 
river à la  composition, de  deux  forces  appliquées  à un  solide  in- 
variable, suivant  des  directions  parallèles,  et  dans  le  même  sens, 
considérons  deux  forces  F,  F',  fig.  7i,  appliquées  à deux  points 
A et  R d’un  pareil  solide,  suivant  des  ilirections  concourantes. 
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On  trouve  la  résultante  R de  ces  deux  forces  F,  F',  en  construi- 
sant le  parallclogranimc  OCDE  sur  les  deux 
lignes  OC,  OD  qui  les  représentent.  Sup- 
posons que  les  directions  des  forces  F,  F' 
changent  peu  à peu,  en  passant  toujours 
•par  les  points  A et  B,  de  telle  manière  que 
ces  directions,  toujours  comprises  dans  un 
même  plan,  s’approchent  de  plus  en  plus 
de  devenir  parallèles;  le  parallélogramme 
OCDE  se  déformera  en  même  temps,  et  la 
résultante  R,  qui  est  représentée  par  la 
diagonale  OE,  se  modifiera  en  consé- 
quence. Il  est  clair  d’après  cela  que,  lors- 
«jiie  les  directions  des  forces  F,  F'  seront  parallèles,  la  résul- 
tante R sera  égale  à la  somme  de  ces  deux  forces,  et  en  outre  sa 
direction  sera  parallèle  à celle  de  chacune  des  composantes. 
Observons  de  plus  que,  d’après  le  théorème  des  moments  relatif 
au  cas  de  deux  forces  appliquées  à un  même  point  (§  101),  la 
somme  des  moments  des  forces  F,  F',  par  rapport  au  point 
d’application  L de  leur  résultante,  est  égale  h zéro,  puisque  le 
moment  de  la  résultante  R par  rapport  à ce  point  est  nul;  on  en 
déduit  immédiatement  que  les  distances  du  point  L aux  direc- 
tions des  deux  forces  F,  F',  sont  inversement  proportionnelles 
aux  grandeurs  de  ces  forces,  proposition  qui  subsistera  encore, 
sans  aucune  modification,  lorsque  les  forces  F,  F'  seront  deve- 
nues parallèles. 

On  conclut  de  ce  qui  précède  que  deux 
forces  parallèles  et  de  même  sens  F,  F',  ap- 
pliquées à deux  points  A et  B d’un  solide  in- 
variable,^^. 75,  ont  une  résultante  R égale 
à leur  somme,  et  dirigée  dans  leur  plan 
parallèlement  à chacune  d’elles,  et  dans  le 
même  sens;  de  plus  les  distances  LM,  LN 
du  point  d’application  L de  cette  résul- 
tante aux  directions  des  deux  forces  F,  F', 
sont  inversement  proportionnelles  aux  grandeurs  de  ces  forces. 
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La  force  R peut  être  appliquée  au  point  G,  où  sa  direction  ren- 
contre la  ligne  AR;  et  comme  le  rapport  de  CA  à CB  est  l(v 
même  que  celui  de  LM  à LN,  on  peut  dire  encore  que  le  point 
d’application  de  la  résultante  des  deux  forces  F,  F'  est  situé  sur 
la  droite  AR  qui  joint  les  points  d’application  des  composantes^ 
et  qu’il  divise  cette  droite  en  deux  parties  inversement  propor- 
tionnelles aux  grandeurs  de  ces  composantes. 

§ 150.  Lorsque  deux  forces  F,  F', /q/.  70,  sont  appliquées  à 

deux  points  A et  B d’un  solide  inva- 
riable, suivant  des  directions  paral- 
lèles et  en  sens  contraire  l’une  do 
l’autre,  ces  forces  ont  une  résultante 
que  l’on  obtient  de  la  manière  sui- 
vante. Soit  F la  plus  grande  des  deux 
forces  données.  On  peut  regarder 
cette  force  F comme  résultant  de  la  composition  de  deux  forces 
parallèles  et  do  même  .sens,  dont  l’une,  égale  à F',  soit  appliquée 
au  point  B,  et  l’autre,  égale  F — F',  soit  appliquée  à un  point 
C convenablement  choisi  sur  le  prolongement  de  la  ligne  BA  ; 
on  devra  avoir  pour  cela 


AC  _ F' 

Ali  “ F— F * 

Si  l’on  remplace  la  force  F par  les  deux  composantes  dont  oit 
vient  de  parler,  la  première  de  ces  composantes  sera  détruite 
par  la  force  F'  qui  est  déjà  appliquée  au  point  B en  sens  con- 
traire, et  il  ne  restera  plus  que  la  force  F — F'  appliquée  au 
point  C : cette  dernière  force  est  donc  la  résultante  des  deux 
forces  données  F,  F'. 

Ainsi  deux  forces  parallèles  et  de  sens  contraires,  appliquées 
à un  solide  invariable,  ont  une  résultante  égale  à leur  différence, 
dirigée  dans  leur  plan,  parallèlement  à chacune  d’elles,  et  agis- 
sant dans  le  sens  de  la  plus  grande  des  deux  composantes;  et,  si 
l’on  observe  que,  de  la  proportion  écrite  ci-dessus,  on  déduit 
cette  autre  proportion 
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CA  _ F 
cil  “ F ’ 

on  peut  dire  que  le  point  d’application  G de  cette  résultante  est 
situé  sur  le  prolongement  de  la  droite  AB,  du  côté  du  point  d’ap- 
plication A de  la  plus  grande  composante,  et  qu’il  est  éloigné  des 
points  A et  B de  quantités  inversement  porportionnelles  aux  forces 
qui  sont  appliquées  à ces  points. 

Il  est  aisé  de  voir  que  ce  que  nous  venons  de  dire,  relative- 
ment à la  composition  de  deux  forces  parallèles  et  de  sens  con- 
traires, suppose  essentiellement  que  ces  deux  forces  sont  iné- 
gales. Si  l’on  voulait  passer  de  là  au  cas  particulier  où  les  deux 
forces  sont  égales,  en  supposant  que  la  plus  grande  des  deux 
décroît  progressivement  jusqu’à  devenir  égale  à la  plus  petite, 
on  trouverait  que,  dans  ce  cas  particulier,  la  résultante  est  nulle 
et  a son  point  d’application  à une  distance  infinie  des  points 
d’application  des  deux  composantes  : cela  signifie  évidemment 
que  les  systèmes  de  deux  forces  égales,  appliquées  à un  solide 
invariable,  suivant  des  directions  parallèles,  et  en  sens  contraire 
l’uiie  de  l’autre , ne  peut  pas  être  remplacé  par  une  force 
unique,  c’est-à-dire  que  ces  deux  forces  n’ont  pas  de  résul- 
tante. Un  pareil  système  de  forces  constitue  ce  qu’on  nomme  un 
couple. 

§ 157.  Considérons  maintenant  un 
nombre  quelconque  de  forces  parallè- 
les, appliquées  en  différents  points  d’un 
solide  invariable,  e*t  cherchons  à déter- 
miner la  résultante  de  toutes  ces  forces, 
s’il  y en  a une. 

Si  toutes  les  forces  parallèles  dont  il 
s’agit  sont  dirigées  dans  un  même  sens, 
on  trouvera  leur  résultante  en  opérant 
de  la  manière  suivante.  On  composera 
d’abord  deux  des  forces  données,  F et  F', 
par  exemple,  fig.  77,  en  une  seule  force  R,,  qui  sera  égale 
à F -f-  F',  et  dont  le  point  d’application  Lj  divisera  la  ligne 


F" 
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AB  en  deux  parties  inversement  poportionnelles  aux  forces  F 
et  F';  puis  on  composera  cette  résultante  partielle  Rj  avec  une 
troisième  des  forces  données,  avec  F''  par  exemple,  ce  qui  don- 
nera une  deuxième  résultante  partielle  R^  égale  à Rj  -f-  F"  ou 
bien  à F F'  -|-  F'',  et  appliquée  en  un  point  L,  tel  que  Lj,  et 
CL^  soient  inversement  proportionnels  à R,  et  F^  ; ensuite  on 
composera  la  deuxième  résultante  partielle  R,  avec  une  qua- 
trième force  F'";  et  ainsi  de  suite.  Il  est  clair  que,  en  continuant 
de  cette  manière,  on  arrivera  toujours  à une  force  unique  R 
qui  pourra  tenir  lieu  de  toutes  les  forces  données,  et  qui  sera 
• par  conséquent  la  résultante  de  ce  système  de  forces.  Cette  ré- 
sultante R sera  égale  à la  somme  des  composantes  F,  F',  F'',..., 
parallèle  à chacune  d’elles,  et  dirigée  dans  le  même  sens;  son 
point  d’application  se  déduira  de  la  série  des  opérations  qui  dé- 
terminent successivement  les  divers  points  d’application  L,, 
L,,.,.  des  résultantes  partielles  R,,  Rj... 

Si  les  diverses  forces  parallèles  qu’on  se  propose  de  composer 
entre  elles  ne  sont  pas  dirigées  toutes  dans  le  meme  sens,  on  les 
partagera  en  deux  groupes  formés,  l’un  de  celles  qui  agissent 
dans  tiii  seiis,  Taulre  de  celles  qui  agissent  dans  le  sens  opposé. 
Toutes  les  forces  du  premier  groupe  pourront  être  remplacées, 
d’après  ce  que  nous  venons  de  dire,  par  une  force  unique  R' 
égale  à leur  somme,  dirigée  parallèlement  à chacune  d’elles,  et 
dans  le  même  sens;  il  en  sera  de  même  des  forces  du  second 
groupe,  auxquelles  ont  pourra  substituer  une  force  R'"  égale  à 
leur  somme,  parallèle  à leur  direction  commune,  et  de  même 
•sens  qu’elles.  Ces  deux  résultantes  partielles  R',  R",  qui  peuvent 
remplacer  l’ensemble  des  forces  données,  et  qui  sont  parallèles 

’ et  de  sens  contraires,  peuvent  en  général  se  composer  à leur 

' *■ 

tour  en  une 'seule  force  R égale  à leur  différence,  agissant  pa- 
rallèlement à chacune  d’elles,  et  dans  le  sens  de  la  plus  grande 
des  deux  (§  156)  : la  force  R ainsi  obtenue  est  la  résultante  de 
toutes  les  forces  données.  Dans  le  cas  particulier  où  les  résul- 
tantes partielles  R',  R"  seraient  égales  entres  elles,  sans  agir 
suivant' la  même  ligne  droite,  on  ne  pourrait  pas  les  remplacer 
par  une  force  unique,  et  alors  le  système  des  forces  données 
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se  réduirait  à un  couple  formé  par  les  deux  forces  R',  R".  Si  les 
deux  forces  R',  R"  étaient  égales  et  agissaient  suivant  la  même 
ligne  droite,  comme  elles  sont  de  sens  contraires,  elles  se  dé- 
truiraient mutuellement,  ce  qui  revient  à dire  qu’elles  auraient 
une  résultante  nulle  : le  svstème  des  forces  données  aurait  donc 

V 

une  résultante  nulle. 

§ 158.  lliéorème  des  moments  d*un  système  de  forces 
parallèles  par  rapport  à un  plan.  — * NouS  avons  VU  (§  103) 
que  le  moment  de  la  résultante  de  deux  forces  appliquées 
à un  point,  par  rapport  à une  droite  quelconque,  est  égal 
à la  somme  des  moments  des  composantes  par  rapport  à la 
même  droite.  Celte  proposition  est  d’ailleurs  applicable  au  cas 
de  deux  forces  appliquées  en  deux  points  différents  d’un  so- 
lide invariable,  suivant  des  directions  concourantes  (§  154);  et 
par  suite  on  peut  l’appliquer  au  cas  de  deux  forces  parallèles  et 
lie  même  sens,  qui  est  compris  comme  cas  particulier  dans  le 
précédent  (§  155). 

• Supposons  que  nous  choisissions  la  droite  D,  par  rapport. à 
laquelle  nous  prenons  les  moments  de  deux  forces  parallèles  et 
de  môme  sens  F,  F',  et  de  leur  résultante  R,  de  telle  manière  que 
sa  direction  fasse  un  angle  droit  avec  celle  des  forces;  imagi- 
nons en  outre  que  nous  menions  par  cette  droite  D un  plan  P 
parallèle  aux  directions  des  forces  F,  F',  R.  11  est  aisé  de  voir 
que  le  moment  de  l’une  quelconque  de  ces  forces,  de  ,1a  force  F 
par  exemple,  par  rapport  à la  droite  D,  n’est  autre  chose  que  le 
produit  de  la  force  F par  la  distance  de  sa  direction  au  plan  P : 
-t'.e  produit  est  ce  qu’on  nomme  le  moment  de  la  force  F par  rap- 
port au  plan  P.  On  peut  donc  dire,  d’après  la  proposition  qui  a 
été  rappelée  ci-dessus,  que  le  moment  de  la  résultante  R par 
rapport  au  plan  P est  égal  à la  somme  des  moments  des  compo- 
santes F,  F',  par  rapport  à ce  plan.  C’est  en  cela  que  consiste  le 
théorème  des  moments  par  rapport  à un  plan,  pour  le  cas  de 
deux  forces  parallèles  et  de  même  sens.  Ce  théorème  est  vrai, 
quelle  que  soit  la  position  du  plan  P relativement  aux  droites 
suivant  lesquelles  agissent  les  forces  F,  F',  R,  et  auxquelles  il 
<ist  parallèle,  pourvu  qu’on  attribue  un  signe  convenable  au  mo- 
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ment  de  cliacune  des  forces  par  rapport  à ce  plan.  La  manière 
dont  ce  signe  doit  être  déterminé,  résulte  de  ce  qui  a été  dit 
(§  103)  relativement  au  signe  qu’on  doit  attribuer  au  moment 
d’une  force  par  rapport  à une  droite  : il  est  aisé  de  voir  que  le 
moment  d’une  force  par  rapport  à un  plan  parallèle  à sa  direc- 
tion doit  être  affecté  du  signe  -|-  ou  du  signe  — , suivant  que  la 
force  est  placée  d’un  côté  ou  de  l’autre  du  plan. 

Après  avoir  établi  le  théorème  qui  précède,  dans  le  cas  de 
deu.x  forces  parallèles  et  de  même  sens,  nous  allons  l’étendre  au 
cas  d’un  système  quelconque  de  forces  parallèles.  Pour  cela  nous 
considérerons  d’abord  le  cas  de  deux  forces  parallèles  et  de  sens 
contraires  F,  F',  fig.  70  (page  ^iO).  Nous  savons  que  la  résul- 
tante K de  ces  deux  forces  s’obtient  en  décomposant  la  force  F, 
que  nous  supposons  plus  grande  que  F',  en  deux  composantes 
parallèles  et  de  môme  sens,  dont  l’une,  égale  à F',  soit  appliquée 
au  point  B,  et  l’autre  soit  appliquée  en  un  point  G convenable- 
ment choisi  sur  le  prolongement  de  la  ligne  BA  : cette  seconde 
composante  de  la  force  F est  précisément  la  résultante  cher- 
chée R.  Nous  pouvons  donc  dire  que  le  moment  de  la  force  don- 
née F,  parrap^port  à un  plan  quelconque  P parallèle  à sa  direction, 
est  égal  au  moment  de  la  résultante  R par  rapport  à ce  plan  P 
augmenté  du  moment  d’une  force  égale  et  directement  opposée 
à la  seconde  force  donnée  F'  par  rapport  au  même  plan  ; ou  en 
d’autres  termes,  le  moment  de  la  résultante  R,  par  rapport  au 
plan  P,  est  égal  au  moment  de  la  force  F par  rapport  à ce  plan, 
diminué  du  moment  d’une  force  égale  et  contraire  à la  force  F', 
par  rapport  à ce  plan  P.  Mais  si  nous  convenons  de  regarder  les 
moments  de  deux  forces  de  même  direction  et  de  sens  opposés, 
par  rapport  à un  même  plan  parallèle  à leur  direction  commune, 
comme  étant  de  signes  contraires,  nous  pourrons  modifier  ce 
dernier  énoncé,  et  dire  que  le  moment  de  la  résultante  R par 
rapport  au  plan  P,  est  égal  à la  somme  des  moments  de  ses  deux 
composantes  F,  F'  par  rapport  à ce  plan.  Le  théorème  établi 
pour  le  cas  de  deux  forces  parallèles  et  de  même  sens  se  trouve 
donc  vrai  aussi  dans  le  cas  de  deux  forces  parallèles  et  de  sens 
contraires,  au  moyen  de  la  convention  que  nous  venons  de  faire 
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relalivcment  aux  signes  des  moments  des  forces  qui  agissent 
dans  des  sens  opposés. 

Le  moment  de  la  résultante  de  deux  forces  parallèles,  par 
rapport  à un  plan  parallèle  à leur  direction,  étant  toujours  égal 
à la  somme  des  moments  des  composantes  par  rapport  à ce 
plan,  soit  que  les  composantes  agissent  dans  un  même  sens, 
soit  qu’elles  agissent  dans  des  sens  contraires,  on  en  conclut 
nécessairement  que  le  moment  de  la  résultante  d’un  système 
quelconque  de  forces  parallèles,  par  rapport  à un  plan  quel- 
conque parallèle  à leur  direction,  e.st  égal  à la  somme  des  mo- 
ments des  diverses  composantes,  par  rapport  à ce  plan.  11 
suffit  pour  cela  d’observer  que  l’on  trouve  la  résultante  d’un  pa- 
reil système  de  forces  en  effectuant  successivement,  et  un  nom- 
bre convenable  de  fois,  la  composition  de  deux  forces  parallèles 
de  même  sens  ou  de  sens  contraires  (§  157),  et  d’appliquer  le 
théorème  des  moments,  établi  précédemment,  à chacune  de  ces 
compositions  successives. 

Pour  donner  aux  moments  de  diverses  forces  parallèles  de 
même  sens  ou  de  sens  contraires,  par  rapport  à un  plan  P pa- 
rallèle à leur  direction,  les  signes  qu’on  doit  leur  attribuer  d’a- 
près les  conventions  établies,  on  peut  opérer  de  la  manière 
suivante.  On  considérera  la  distance  de  la  direction  d’une  force 
au  plan  P,  auquel  cette  force  est  parallèle,  comme  étant  posi- 
tive ou  négative,  suivant  que  cette  direction  est  d’un  côté  ou 
de  l’autre  du  plan  ; on  considérera  en  outre  la  force  elle-même 
comme  étant  positive  ou  négative,  suivant  qu’elle  agit  dans  un 
sens  ou  dans  le  sens  opposé;  le  produit  de  la  force  par  la  dis- 
tance de  sa  direction  au  plan  P se  trouvera  par  là  -aflecté  du 
signe  -|-  ou  du  signe  — , suivant  les  cas,  et  il  est  aisé  de  s’assu- 
rer que  son  signe  sera  toujours  celui  qu’il  doit  avoir,  d’après^ 
les  conventions  établies  précédemment. 

§ 159.  Réduction  d’un  système  quelconque  de  forces 
À deux  forces.  — , Un  système  . quelconque  de  forces, 
appliquées  à un  solide  invariable,  peut  toujours  être  remplacé 
par  deux  forces  seulement,  dont  une  agit  sur  un  point  choisi  à 
volonté. 
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Tour  démontrer  ce  tliéorème,  prenons  à volonté,  dans  le  so- 
lide, trois  points  A,  B,  C,  non  situés  en  ligne  droite,  pg.  78. 
Une  force  quelconque  F,  appliquée  au  solide,  et  non  dirigée 
dans  le  plan  ABC,  peut  toujours  être  décomposée  en  trois 
autres  dirigées  suivant  les  lignes  MA,  MB,  MC,  qui  joignent 
les  points  A,  B,  C,  à un  point  pris  sur  la  direction 
de  la  force  F,  en  deliors  du  plan  ABC  (§§  99  et 
i5);  et  l’on  peut  supposer  que  ces  trois  compo- 
santes soient  appliquées  aux  points  A,  B,  C,  eux- 
mèmes.  Si  la  force  F était  dirigée  dans  le  plan 
ABC,  on  ne  pourrait  pas  trouver  sur  sa  direc- 
tion un  point  M situé  en  dehors  de  ce  plan; 
il  est  aisé  de  voir  que,  dans  ce  cas  particulier,  on  pourrait 
toujours  regarder  la  force  F comme  la  résultante  de  trois  forces 
appliquées  aux  points  A,  B,  C : on  pourrait,  par  exemple, 
joindre  un  point  M de  sa  direction  aux  deux  points  A et  B, 
la  décomposer  en  deux  forces  agissant  suivant  MA  et  MB,  et 
considérer  ces  deux  composantes  appliquées  aux  points  A,  B, 
et  une  force  nulle  appliquée  au  point  C,  comme  étant  les  trois 
composantes  de  cette  force  F appliquées  aux  points  A,  B,  C.  Si 
l’on  fait  pour  toutes  les  forces  données  ce  qui  vient  d’être  in- 
diqué pour  la  force  F,  chacune  d’elles  fournira  trois  compo- 
santes appliquées  aux  points  A,  B,  C;  le  système  des  forces 
données  sera  donc  remplacé  par  un  autre  système  de  forces 
dont  chacune  agira  sur  un  des  points  A,  B,  C.  Toutes  les  forces 
appliquées  au  point  A peuvent  être  composées  en  une  seule; 
et  il  en  est  de  même  de  celles  qui  sont  appliquées  au  point  B, 
et  aussi  de  celles  qui  agissent  sur  le  point  C : on  n’aura  donc 
plus  que  trois  forces  appliquées  respectivement  aux  points  A, 
B,  C,  au  lieu  du  système  quelconque  de  forces  qu’on  avait  pri- 
mitivement. Reste  maintenant  à faire  voir  que  ces  trois  forces 
pourront  toujours  se  réduire  à deux. 

Soient  Q,  Q',  Q",  pg.  70,  les  trois  forces  auxquelles  on  vient 
de  parvenir.  Faisons  passer  un  plan  par  le  point  A et  par  la  di- 
rection de  la  force  Q';  puis  un  autre  plan  par  le  même  point  A 
et  parla  direction  de  la  force, Q"  : ces  deux  plans  se  couperont 
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suivant  une  ligne  GH  passant  par  le  point  A.  Supposons  que  la 
ligne  GH  rencontre  une  au  moins  des  directions  des  deux  forces 
Q',  Q",  celle  de  Q'  par  exemple,  et  soit  B'  le  point  de  rencontre; 
l’autre  force  Q"  pourra  toujours  se  décomposer  en  deux  forces 
agissant  suivant  les  lignes  CA  CB'  menées  du  point  G aux  deux 
points  A,  B',  et  ces  deux 
forces  pourront  être  appli- 
quées aux  points  A,  B'  eux- 
mêmes;  la  force  Q se  com- 
posera alors  avec  celle  de  ces 
deux  forces  qui  agira  sur  le 
point  A,  et  la  force  Q'  avec 
celle  qui  agira  sur  le  point  B'  : 
on  n’aura  donc  plus  en  tout 
que  deux  forces,  appliquées, 
l’une  au  point  A,  l’autre  au 
point  B'.  Si  aucune  des  di- 
rections des  deux  forces 
Q',  Q"  ne  rencontrait  la  ligne  GH,  il  suffirait  de  décomposer 
préalablement  la  force  Q'  en  deux  autres  Q', , Q'^ , dont 
l’une  Q'j  agît  sur  le  point  A,  et  l’autre  agît  sur  un  autre 
point  quelconque  de  la  ligne  GH,  pour  que  toute  difficulté 
disparût  : car  alors  on  pourrait  raisonner  sur  la  résultante 
des  forces  Q,  Q',,  appliquées  au  point  A,  et  sur  les  deux 
forces  Q'„,  Q",  comme  on  vient  de  le  faire  sur  les  trois  forces 

Q,  Q',  Q"i 

Il  est  donc  établi  par  là  qu’un  système  quelconque  de  forces 
appliquées  à un  solide  invariable  peut  toujours  être  remplacé 
par  deux  forces  ; et  l’on  peut  observer  que  l’une  de  ces  deux 
forces  agit  sur  un  point  A pris  à volonté,  puisque  ce  point  est 
un  des  trois  points  A,  B,  C,  que  nous  avions  choisis  arbitraire- 
ment tout  d’abord  en  les  assujettissant  à la  ijeule  condition  de  ne 
pas  être  tous  trois  sur  une  même  ligne  droite.  Il  est  bien  entendu 
que  le  point  A,  que  nous  pouvons  prendre  à volonté  comme  point 
d’application  d’une  des  deux  forces  auxquelles  nous  réduisons 
le  système  des  forces  données,  doit  faire  partie  du  solide  au- 
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quel  ces  forces  sont  appliquées;  ou  bien  que,  s’il  ne  fait  pas  par- 
tie (le  ce  solide,  on  doit  supposer  qu’il  lui  est  lié  d’une  manière 
invariable. 

Si  les  deux  forces  auxquelles  on  a réduit  le  système  des  for- 
ces données,  se  trouvaient  dirigées  dans  un  même  plan,  c’est-à- 
dire  si  elles  étaient  concourantes  ou  parallèles,  on  pourrait  les 
composer  en  une  seule,  à moins  cependant  qu’elles  ne  fussent 
parallèles,  égales  et  de  sens  opposés  : dans  ce  cas,  et  sauf  l’ex- 
ception qui  vient  d’être  indiquée,  le  système  des  forces  données 
aurait  une  résultante  unique. 

§ 100.  Tliéorie  des  moments,  pour  un  système  quel- 


Fiir.  80. 


eonque  de  forees  appliquées  A un  solide  Invariable. 

— Nous  avons  dit  (§  lOi)  que  le  moment  d’une  force  F,  fig.  80, 

par  rapport  à un  point  O,  c’est  le  produit  de  la 
force  par  la  distance  OP  du  point  O à sa 
direction.  Imaginons  que  nous  menions 
par  le  point  O une  ligne  ON  perpendicu- 
laire au  plan  qui  passe  par  ce  point  et  par 
la  force  F;  que  nous  donnions  à cette 
ligne  une  longueur  telle  - que  sa  valeur 
numérique,  rapportée  à une  certaine  unité 
* prise  arbitrairement,  soit  la  même  que  celle  du  moment  de  la 
force  F par  rapport  au  point  O ; enfin,  que  nous  portions  cette 
ligne  dans  un  sens  tel  que,  si  l’on  se  place  en  0 et  qu’on  regarde 
dans  la  direction  ON,  on  voie  le  mouvement  de  rotation  que 
la  force  F tend  à donner  à la  ligne  OP  autour  du  point  O se 
diriger  dans  un  sens  déterminé,  par  exemple  dans  le  sens  dans 
lequel  on  voit  tourner  les  aiguilles  d’une  horloge  : cette  ligne 
ON,  qui  représente  à la  fois  la  direction  du  plan  mené  par  le 
point  O et  la  force  F,  le  moment  de  cette  force  F par  rapport  au 
point  O et  le  sens  de  la  rotation  que  la  force  tend  à produire  au- 
tour de  ce  point,  se  nomme  Ya.n;  du  moment  de  la  force  F par 
rapport  au  point  0. 

Le  moment  d’une  force  par  rapport  à une  droite  (§  103)  n’est 
autre  chose  que  le  moment  de  la  projection  de  cette  force  sur 
un  plan  perpendiculaire  à la  droite,  par  rapport  au  point  où  ce 
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])laii  perpendiculaire  est  percé  par  la  droite  : ce  moment  peut 
donc  être  représenté  par  un  axe,  tout  aussi  bien  que  celui 
d’une  force  par  rapport  à un  point.  Dans  ce  cas,  l’axe  du  mo- 
ment est  dirigé  suivant  la  droite  même  à laquelle  le  moment  se 
rapporte. 

Soient  F,  fig.  81,  une  force  appliquée  à un  point  A,  et  MN 
une  droite  dirigée  d’une  manière  quelconque  relativement  à 
eelte  force.  Prenons  le  moment  -v 

de  la  force  F par  rapport  à un 
point  quelconque  0 de  la  droite 
MN  : ce  moment  sera  numérique- 
ment égal  au  double  de  la  surface 
du  triangle  OAB,  obtenu  en  joi- 
gnant le  point  0 aux  extrémités 
de  la  ligne  AB  qui  représente  la 
force  F.  Si  nous  considérons  la  |7rojection  F'  de  la  force  F sur 
un  plan  perpendiculaire  à MN  mené  parle  point  O',  le  moment 
de  celte  force  F'  par  rapport  au  point  0',  c’est-à-dire  le  moment 
de  la  force  F par  rapport  à la  droite  MN,  sera  aussi  numérique- 
ment égal  au  double  de  la  surface  du  triangle  O'A'B'.  Mais  ce 
dernier  triangle  est  la  projection  du  triangle  OAB  sur  le  plan 
perpendiculaire  à MN  mené  par  0'  : donc,  le  moment  de  la 
force  F par  rapport  à la  droite  MN  s’obtient  en  multipliant  le 
moment  de  celte  force  par  rapport  au  point  0 par  le  cosinus 
de  l’angle  que  la  perpendiculaire  au  plan  AOB  fait  avec  la 
ligne  MN  perpendiculaire  au  plan  A'O'B'.  On  en  conclut  évidem- 
ment que  l’axe  du  moment  de  la  force  F par  rapport  à la  droite 
MN,  a la  même  grandeur  et  le  meme  sens  que  la  projec- 
tion de  l’axe  du  mouvement  de  F relatif  au  point  0 sur  la 
droite  MN. 

' Si  par  un  point  0 on  mène  plusieurs  droites,  et  qu’on  veuille 
trouver  les  moments  d’une  même  force  F par  rapport  à ces 
droites,  il  suffira  de  prendre  l’axe  du  moment  de  la  force  F par 
rapport  au  point  0,  et  de  le  projeter  sur  les  diverses  droites 
dont  il  s’agit:  les  projections  ainsi  obtenues  seront  les  axes  des 
moments  cherchés.  On  voit  par  là  que,  de  tous  les  moments 
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de  la  force  F par  rapport  aux  différentes  droites  qu’on  peut 
mener  par  un  même  point  0,  c’est  celui  qui  se  rapporte  à la 
perpendiculaire  au  plan  conduit  par  ce  point  et  par  la  direction 
de  la  force  F qui  est  le  plus  grand. 

§ 101.  Un  système  quelconque  de  forces  F,  F',  F" ap- 

pliquées à un  solide  invariable  étant  donné,  on  peut  toujours 
le  remplacer  par  deux  forces  R,,  Rj,  dont  l’une  R,  agisse  sur 
un  point  A pris  à volonté  (§  150).  Si,  après  avoir  déterminé  ces 
deux  dernières  forces,  on  prend  le  moment  de  la  force  R,  par 
rapport  au  point  A,  on  a ce  qu’on  nomme  le  moment  résultant 
du  système  de  forces  donné  par  rapport  à ce  point  A. 

Concevons  que  nous  menions  une  droite  quelconque  D par 
le  point  A ; et  que,  après  chacune  des  modifications  que  nous 
faisons  subir  successivement  au  système  des  forces  F,  F', 
F"....,  pour  le  réduire  en  définitive  aux  deux  forces  R,,  R^» 
nous  fassions  la  somme  des  moments  des  forces  auxquelles  il 
a été  ramené  par  rapport  à celte  droite  D.  Celte  somme  de 
moments  devra  toujours  avoir  la  valeur  qu’elle  avait  primitive- 
ment, c’est-à-dire  avant  qu’on  ait  commencé  à modifier  le 
système  des  forces  données.  En  effet,  quand  on  transporte 
une  force  d’un  point  à un  autre  de  sa  direction,  on  ne  change 
évidemment  pas  le  moment  de  cétle  force  par  rapport  à la 
droite  D;  quand  on  compose  en  une  seule  plusieurs  forces 
appliquées  à un  même  point  suivant  des  directions  quelcon-. 
ques,  on  obtient  ainsi  une  force  unique  dont  le  moment  par 
rapport  à la  droite  D est  égal  à la  somme  des  moments  de  ses 
composantes  par  rapport  à la  même  droite  (§  103);  et  de- 
même,  quand  on  décompose  une  force  en  plusieurs  autres  ^ 
suivant  des  directions  quelconques  passant  par  son  point 
d’application,  on  trouve  un  système  de  forces  dont  les  divers 
moments,  par  rapport  à la  droite  D,  ont  une  somme  égale  au 
moment  de  la  force  unique  à laquelle  on  les  substitue  : or  ces  ' 
opérations  sont  les  seules  qu’on  ait  à faire  successivement,  pour 
réduire  le  système  des  forces  données  F,  F',  F",.*«  Rox  deux 
forces  Ri,  R,  (§  15'.));  On  conclut  de  là  que  la  somme  des  mo- 
ments des  forces  F,  F',  F",...,  par  rapport  à la  droite  D,  est 
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égale  à la  somme  des  moments  des  deux  forces  R,,  R2,  par  rap- 
port à cette  droite,  c’est-à-dire  égale  au  mouvement  de  la  force  R, 
seule,  puisque  la  force  R,  agit  sur  un  point  A appartenant  à la 
droite  D. 

En  nous  reportant  au  théorème  démontré  dans  le  paragraphe 
précédent  (§  ICO),  et  à la  définition  que  nous  avons  donnée  du 
moment  résultant  d’un  système  quelconque  de  forces  par  rap- 
port à un  point,  nous  verrons  que  le  résultat  auquel  nous  ve- 
nons de  parvenir  peut  être  énoncé  de  la  manière  suivante.  Si 
l’on  prend  les  moments  des  diverses  forces  données  F,  F',  F",.-. 
par  rapport  au  point  A,  ainsi  que  le  moment  résultant  du 
système  de  ces  forces  par  rapport  au  même  point  A,  la  somme 
des  projections  des  axes  des  moments  des  forces  F,  F', 

F", , sur  une  droite  quelconque  D menée  par  le  point  A, 

est  égale  à la  projection  de  l’axe  du  moment  résultant  sur  cette 
même  droite. 

Cette  proposition  nous  conduit  immédiatement  à une  autre 
dont  voici  l’énoncé  : Si  nous  prenons  les  axes  des  moments  des 

forces  données  F,  F',  F", par  rapport  au  point  A,  et  que 

nous  composions  ces  axes  entre  eux  comme  s’ils  représen- 
taient des  forces  agissant  sur  un  même  point  matériel  (§  99), 
l’axe  résultant  fourni  par  cette  composition  sera  précisément 
l’axe  du  moment  résultant  du  système  des  forces  F,  F',  F",... 
par  rapport  au  point  A.  En  effet,  cet  axe  résultant  est  la  seule 
ligne  parlant  du  point  A,  dont  la  projection  sur  une  droite  D, 
menée  par  ce  point,  soit  égale  à la  somme  des  projections  des 
axes  des  moments  de  forces  F,  F',  F",....  sur  la  môme  droite, 
quelle  que  soit  la  direction  que  l’on  donne  à cette  ligne  D sur 
laquelle  on  projette  ces  axes.  On  voit  par  là  que  les  moments 
de  diverses  forces,  par  rapport  à un  point,  se  composent  entre 
eux  en  appliquant  tout  simplement  les  règles  du  parallélo- 
gramme, du  parallélipipède,  ou  du  polygone  des  forces,  aux 
axes  qui  représentent  ces  moments,  quant  à leur  grandeur,  leur 
direction  et  leur  sens. 

Dans  tout  ce  que  nous  venons  de  dire,  on  ne  doit,  bien  entendu, 

attribuer  des  signes  aux  moments  des  forces,  qu’autant  que 

17 
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ces  moments  sc  comptent  dans  le  même  plan  ou  dans  des  plans 
parallèles;  on  ne  doit  considérer  que  la  valeur  absolue  des 
moments  dont  les  plans  ont  des  directions  diiïérentes.  Les 
axes  des  moments  devront  donc  être  traités  comme  on  le  fait 
toujours  pour  les  lenteurs  rectilignes,  auxquelles  on  n’attribue 
dé  signés  que  quand  elles  se  comptent  suivant  des  directions  dé- 
terminées. 


CKVmiîK  II 
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^ 10^2.  Centre  des  forees  parallèles.  — lieporlons-nous 
à ce  que  nous  avons  dit  (§  157)  relalivement  à la  composition 
d’un  système  quelconque  de  forces  parallèles  F,  F',  F",  F'",.... 
appliquées  à divers  points  A,  B,  C,  D,....  d’un  solide  inva- 
riable {fig.  77,  j)age  2i7).  Les  positions  des  points  d’application 
Lj , Lo,....  des  résultantes  partielles  Rj,  et  par  suite 

celle  du  point  d’application  L de  la  résultante  définitive  R,  ne 
dépendent  en  aucune  manière  de  la  direction  des  forces  : la 
connaissance  des  points  A,  B,*C,  D,...  auxquels  les  compo- 
santes F,  F',  F",  F'",.*  * sont  appliquées,  et  des  rapports  de 
grandeur  de  ces  forces,  suffit  pour  déterminer  les  points  L,, 
L.  On  en  conclut  nécessairement  que,  si  l’on  changeait 
la  direction  des  forces  don.iées,  en  les  laissant  toujours  pa- 
rallèles à elles-mêmes,  el  leur  conservant  leurs  grandeurs  res- 
pectives, ainsi  q-  e leurs  points  d’application  A,  B,  C,  D,...., 
le  point  d’application  L de  la  résultante  m*  clian^^erait  pas. 
Ce  point  L,  par  lequel  passe  constamment  la  direction  de  la 
résultante  d’un  système  de  forces  parallèles,  de  quelque  ma- 
nière qu’on  incline  les  composantes  par  rappoit  à leurs  direc- 
tions primitives,  se  nomme  le  centre  des  forces  parallèles. 

Supposons  que  les  divers  points  A,  B,  C,  D,...  soient  rapportés 
à un  système  d’axes  coordonnés  rectangulaires.  Soient  a-',  y, 
les  coordonnées  du  point  A;  a',  ?/,  les  coordonnées  du  point 
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B; et  enfin  æ,,  y,,  r,,  celles  du  point  L.  Si  nous  donnons 

aux  diverses  forces  F,  F',  F",....  des  directions  parallèles  à une 
droite  quelconque  tracée  dans  le  plan  des  yz^  et  que  nous  ex- 
primions ensuite  que  le  moment  de  la  résultante  R par  rapport 
à ce  plan  est  égal  à la  somme  des  moments  de  scs  composantes 
par  rapport  au  même  plan  (§  158),  nous  trouverons  la  relation 

H./',  = F.I.-  + K'.r'  + F'j"  + . . . = 

Kn  amenant  successivement  les  forces  F,  F',  P'",...  à être  paral- 
lèles à une  droite  tracée  dans  le  plan  des  xz,  puis  à une  droite 
tracée  dans  le  plan  des  xy,  et  appliquant  le  même  théorème 
des  moments,  dans  chacun  de  ces  deux  cas,  on  trouvera  éga- 
lement 

: ■ H,,,  = F//  + Fy  + F'//“  + . . . = 

Ile,  = Fe  + F'z'  + F"e"  + . . . = xFe. 

Si  l’on  observe  maintenant  que  Ton  a 

|{  = F + F'  + F'  + . . . = iV, 

on  en  conclura  les  formules  suivantes,  pour  déterminer  les 
coordonnées  a?,',  ?/,,  j,,  du  centre  des  forces  parallèles  : 

_ xF.r  _ îVy i¥z 

•*'l  — vp  ’ lit  — Nj/’  ~ ’ 

§ 103.  Centre  «le  i;;rnvi(é  d'un  solide  invariable.  — 

Considérons  un  corps  placé  à la  surface  de  la  terre,  et  ayant 
des  dimensions  très-petites  relativement  à celles  du  globe  ter- 
restre. Nous  pourrons  regarder  les  actions  de  la  pesanteur  sur 
les  diverses  molécules  dont  il  est  formé  comme  étant  parallèles 
entre  elles  et  proportionnelles  aux  masses  de  ces  molécules. 
Dès  lors,  si  nous  admettons  que  ce  corps  puisse  être  traité 
comme  un  solide  invariable,  il  y aura  lieu  d’appliquer  ce  que 
nous  venons  de  dire  relativement  au  centre  des  forces  parallèles. 
Nous  ne  pouvons  pas,  il  est  vrai,  changer  à volonté  la  direction 
(le  la  pesanteur,  comme  nous  avons  supposé  qu’on  le  fit  pour 
arriver  à la  notion  du  centre  des  forces  parallèles;  mais  nous 
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pouvons  faire  quelque  chose  d’équivalent,  en  changeant  la  po- 
sition du  corps,  en  le  tournant  successivement  de  différentes 
manières.  Dans  ce  cas,  où  les  forces  parallèles  appliquées  au 
solide  invariable  sont  les  actions  de  la  pesanteur  sur  les  di- 
verses molécules  qui  le  composent,  le  centre  des  forces  paral- 
lèles prend  le  nom  de  centre  de  gravité. 

Désignons  parp  le  poids  d’une  molécule  quelconque  du  solide, 
par  Xj  y y z,  les  coordonnées  de  cette  molécule;  par  x*,,  p,, 
les  coordonnées  du  centre  de  gravité,  et  par  P le  poids  total  du 
solide.  Nous  aurons  pour  déterminer  .r,,  y,,  j,,  les  relations 


Ui  = 


_ -PU 


> 


Mais,  si  nous  représentons  par  m la  masse  de  la  molécule  dont 
le  poids  est  p,  et  par  M la  masse  totale  du  corps,  nous  pour- 
rons remplacer  p par  mg^  et  P par  M^;  en  supprimant  alors 
le  facteur  g commun  aux  deux  termes  de  chacune  des  fractions 
précédentes,  nous  arriverons  aux  formules 

_ __  _ -w- 

•^1  - Ui  - -I  - -3,-’ 

qui  sont  celles  dont  on  se  sert  habituellement  pour  déterminer 
les  coordonnées  du  centre  de  gravité. 

Nous  observerons  que  ces  dernières  formules  ne  renferment 
plus  de  traces  de  l’action  de  la  pesanteur,  que  nous  avions 
considérée  pour  arriver  à la  notion  du  centré  de  gravité.  La 
restriction  que  nous  avions  faite  tout  d’abord,  en  admettant 
que  les  dimensions  du  corps  étaient  très-petites  par  rapport  à 
celles  de  la  terre,  peut  donc  être  mise  de  côté  : les  formules 
que  nous  venons  d’obtenir  peuvent  être  considérées  comme  dé- 
finissant la  position  du  centre  de  gravité  d’un  solide  invariable, 
quelles  que  soient  les  dimensions  de  ce  solide. 

§ 164.  Détermination  du  centre  de  gravité  d*un  «olide 
invariable.  — Il  arrive  quelquefois  qu’on  a à déterminer  le 
centre  de  gravité  d’un  solide  formé  par  la  réunion  de  plusieurs 
autres  solides  dont  les  centres  de  gravité  sont  connus.  Pour 


DIgitized  by  Google 


262  LIVUE  111.  — DYNAMIQUE.  DEUXIÈME  DAUTIE. 

y arriver,  ou  imaginera  que  les  divers  centres  de  gravité  des 
solides  partiels  soient  les  points  d’application  de  forces  paral- 
lèles entre  elles  et  proportionnelles  aux  masses  de  ces  solides 
partiels;  le  centre  de  ce  système  de  forces  parallèles  sera  le 
centre  de  gravité  du  solide  total.  Il  suffit  de  se  reporter  à la 
définition  du  centre  de  gravité  pour  se  rendre  compte  de  cette 
manière  d’opérer. 

Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d’un  solide  invariable  con- 
stitué comme  les  corps  naturels,  c’est-à-dire  consistant  en  un 
assemblage  d’un  très-grand  nombre  de  mplécules  placées  à dis- 
tance les  unes  des  autres,  on  conçoit  que  la  matière  qui  compose 
ce  solide  soit  répandue  dans  la  totalité  de  l’espace  représenté 
par  son  volume  apparent;  on  suppose  que  la  matière  de  chaque 
molécule  se  trouve  étalée  dans  l’espace  que  celte  molécule  oc- 
cupe réellement  et  dans  une  partie  de  celui  qui  existe  entre  elle 
et  les  molécules  voisines  : de  sorte  qu’aucune  portion  de  l’espace 
contenu  à l’intérieur  de  la  surface  apparente  du  solide  ne  soit 
vide  de  matière.  Dès  lors,  si  l’on  décompose  le  volume  apparent 
du  corps  en  une  infinité  d’éléments,  chacun  de  ces  éléments  sera 
complètement  rempli  de  matière;  cl,  dans  la  recherche  des  coor- 
données du  centre  de  gravité  du  solide , on  peut  substituer 
ces  éléments  matériels  aux  molécules  dont  le  solide  est  formé. 
Prenons  pour  élément  de  volume  de  parallélipipède  rectangle 
qui  a pour  arêtes  les  différentielles  d.i-,  dfj , dz  des  coordonnées 
Xf  y,  Z d’un  point  quelconque  du  solide,  et  représentons  par 
pdxdydz  la  masse  de  l’élément  matériel  correspondant;  p sera 
la  masse  qu’aurait  l’unité  de  volume  du  corps,  si  tous  les  élé- 
ments matériels,  de  volume  égal  à dcdydz,  dont  cette  unité  de 
volume  se  compose,  avaient  la  même  masse  que  celui  que  nous 
considérons  en  particulier  nous  désignerons  cette  quantité  p 
sous  le  nom  de  masse  spécifique  du  solide  au  point  dont  les 
coordonnées  sont  jp,  y,  z (*).  Par  la  substitution  des  éléments 

(')  On  attribue  souvent  le  nom  de  densité  à la  (juantité  que  nous  représen- 
tons ici  par  ?,  et  qui  n’est  autre  chose  que  la  masse  de  l’unité  de  volume  du 
corps,  dans  le  cas  où  ce  corps  est  homogène.  On  donne  d’ailleurs  le  nom  de 
_poids  spécifique  au  poids  <le  l’imité  de  volume  d'un  corps  supposé  également 
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malériels  aux  molécules  dont  le  corps  est  formé,  chacune  des 
sommes 

xwt.r,  xmÿ,  '^niz,  . . 

qui  entre  dans  les  expressions  des  coordonnées  y,,  z^  du 
centre  de  gravité,  sera  remplacée  par  une  intégrale  triple  dont 
les  limites  seront  fournies  par  la  forme  de  la  surface  du  corps, 
et  l’on  aura 

_ fj‘J\xdæ(h)dz  ^ ff  f^zdædffdz 

U J — • -■  .. . . J — -■  - ■ ’ J — - ■ 


La  niasse  lolale  M du  corps  a d’ailleurs  pour  valeur 


-M  = r I \\dxdijdz. 


les  limites  de  cette  dernière  intégrale  triple  étant  les  mêmes 
que  celles  des  intégrales  qui  entrent  dans  les  valeurs  de  a?, , iJu  2^. 
lia  masse  spécifique  p varie  en  général  d’un  point  à un  autre  da 
solide;  il  faut  que  cette  quantité  soit  connue  en  fonction  des 
coordonnées  ,r,  j,  du  point  auquel  elle  se  rapporte,  pour  qu’on 
puisse  effectuer  le  calcul  des  valeurs  de  r,,  y,, 

§ 165.  Dans  le  cas  particulier  où  p est  constant,  c’est-à-dire 
où  le  solide  est  homogène,  les  expressions  (jui  déterminent 
Vu  •‘>6  simplifient.  Si  l’on  représente  par  V le  volume 
total  du  corps,  on  a d’ahord 

M = ? fj'jtixdydz  = pV, 

«•t  par  suite. 


./•,  = 


f I f xdxdgdz  __  f f I udxdfidz  ^ _ I | / zdxdydz 
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homogène.  Il  nous  paraît  plus  convenable  de  réserver  le  mot  densité  pour 
désigner  une  qualité  des  corps  dont  la  représentation  numérique  soit  indé- 
pendante du  choix  arbitraire  de  l’unité  de  masse  et  de  l’unité  de  poids;  et 
d’appeler  densité  d’un  corps  supposé  homogène,  le  rapport  du  poids  de  ce 
• corps  au  poids  d’un  égal  volume  d’eau.  Et  alors,  de  même  que  le  poids  de 
l’unité  de  volume  de  ce  corps  se  nomme  son  poids  spécifique^  on  peut  attri- 
tmer  à la  masse  de  Tnnité  de  volume  du  corps  le  nom  de  masse  spécifique^ 
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Dans  ce  cas,  la  position  du  centre  de  gravité  du  solide  ne  dépend 
absolument  que  de  la  forme  de  la  surface  qui  le  termine  de  toutes 
parts  : la  détermination  de  ce  centre  de  gravité  n’est  plus  qu’une 
question  de  géométrie. 

11  existe  certaines  régies  au  moyen  desquelles  on  peut  souvent 
simplifier  beaucoup  la  recherche  du  centre  de  gravité  d’un  solide 
homogène;  nous  allons  les  faire  connaître. 

1®  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  est  symétrique  par 
rapport  à un  plan,  le  centre  de  gravité  est  situé  sur  ce  plan  de 
symétrie.  — Pour  démontrer  cette  règle,  imaginons  que  nous 
tracions  sur  le  plan  de  symétrie  P un  système  de  droites  paral- 
lèles infiniment  voisines  les  unes  des  autres,  puis  un  autre  sys- 
tème de  droites  parallèles,  infiniment  voisines,  dirigées  à angle 
droit  par  rapport  aux  premières;  concevons 'en  outre  que  nous 
fassions  passer  par  toutes  ces  droites  des  plans  perpendiculaires 
au  plan  de  symétrie  P : le  solide  se  trouvera  divisé  par  là  en  une 
infinité  de  prismes  droits  situés  de  part  et  d’autre  du  plan  P,  et 
ayant  pour  bases  des  rectangles  infiniment  petits  placés  sur  ce 
plan.  Imaginons  enfin  que  nous  coupions  tous  ceux  de  ces  pris- 
mes qui  sont  d’un  coté  du  plan  P,  par  une  série  de  plans  paral- 
lèles à ce  plan  et  infiniment  rapprochés  les  uns  des  autres;  puis 
que  nous  en  fassions  autant  pour  les  prismes  situés  de  l’autre 
côté,  en  menant  une  autre  série  de  plans  symétriques  des  pré- 
cédents par  rapport  au  plan  P.  En  opérant  ainsi,  nous  aurons 
décomposé  le  solide  en  éléments  qui  sont  tous 
deux  à deux,  par  rapport  au  plan  P.  Cela  étant  nous 

considérons  deux  éléments  symétriques  l’un  de  l’autre,  ils  au- 
ront même  volume,  et  par  suite  môme  poids,  en  admettant  que 
le  solide  soit  soumis  à l’action  de  la  pesanteur;  la  résultante  de 
ces  deux  poids  égaux  aura  donc  son  point  d’application  au  mi- 
lieu de  la  droite  qui  joint  les  deux  éléments,  c’est-à-dire  en  un 
point  du  plan  de  symétrie  P;  en  composant  ainsi,  deux  à deux, 
les  poids  des  éléments  symétriques  dans  lesquels  le  solide  total 
a été  décomposé,  on  trouvera  une  série  de  résultantes  partielles 
ayant  toutes  leurs  points  d’application  sur  le  plan  P;  et  par 
conséquent  le  point  d’application  de  la  résultante  de  toutes  ces 


CENTRES  DE  GRAVITÉ. 


26r. 


résultantes  partielles,  c’est-à-dire  le  centre  de  gravité  du  so- 
lide, sera  également  situé  sur  ce  plan  P. 

2“  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  a un  plan  diamé- 
tral, le  centre  de  gravité  se  trouve  sur  ce  plan  diamétral.  — 
Un  plan  diamétral  d’une  surface  est  un  plan  qui  passe  par  les 
milieux  de  toutes  les  cordes  de  la  surface  qui  sont  parallèles  à 
une  direction  donnée.  Il  ne  diffère  du  plan  de  symétrie  qu’en 
ce  que  les  cordes,  qu’il  divise  en  deux  parties  égales,  lui  sont 
obliques  au  lieu  de  lui  être  perpendiculaires.  Il  est  aisé  de  voir 
dès  lors  que  la  démonstration  de  cette  seconde  règle  se  fera 
exactement  de  même  que  celle  de  la  première.  Il  n’y  aura  quV 
remplacer  les  prismes  droits,  dans  lesquels  le  solide  avait  été 
divisé  d’abord,  par  des  prismes  obliques  ayant  leurs  arêtes  pa- 
rallèles aux  cordes  que  le  plan  diamétral  coupe  en  deux  parties 
égales;  en  partageant  ensuite  ces  prismes  obliques  en  élé- 
ments, au  moyeu  d’une  série  de  plans  parallèles  au  plan  dia- 
métral et  symétriques  deux  à deux  par  rapport  à ce  plan,  ou 
parviendra  de  même  à décomposer  le  solide  en  éléments  qui, 
deux  à deux,  auront  même  volume  et  en  conséquence  même 
poids,  et  seront  situés  aux  extrémités  d’une  droite  ayant  son 
milieu  sur  le  plan  diamétral. 

3®  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  a un  axe  de  symé- 
trie, le  centre  de  gravité  se  trouve  sur  cet  axe.  — Un  axe  de 
symétrie  d’une  surface  est  une  droite  telle  que  tous  les  points  de 
* la  ^^ace  sont  placés,  deux  à deux,  symétriquement,  par  rap- 
poriH'cette  droite.  Imaginons  qu’on  mène  par  Taxe  de  symétrie 
A,  et  tout  autour  de  lui,  une  infinité  de  plans  comprenant  entre 
eux  des  angles  dièdres  infiniment  petits,  chacun  de  ces  plan.s 
s’étendant  de  part  et  d’autre  de  l’axe  A;  puis  qu’on  mène  une 
infinité  de  plans  perpendiculaires  à cet  axe  A,  et  infiniment  rap- 
prochés les  uns  des  autres;  enfin  qu’on  décrive  autour  de  la 
droite  A,  comme  axe  commun,  une  infinité  de  surfaces  cylin- 
driques de  révolution  infiniment  voisines  les  unes  des  autres.  Le 
corps  se  trouvera  ainsi  décomposé  en  éléments,  qui  seront,  deux 
à deux,  de  même  poids  et  placés  symétriquement  par  rapport  à 
Taxe  A;  la  résultante  des  poids  de  deux  éléments  symétriques 
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Tim  de  l’antre  aura  donc  son  point  d’application  sur  cet  axC; 
et,  par  conséquent,  il  en  sera  de  même  de  la  résultante  géné- 
rale des  poids  de  tous  les  éléments,  c’est-à-dire  du  centre  de  gra- 
vité du  corps. 

•4“  Toutes  les  fois  que  la  surface  du  corps  a un  centre  de  fi- 
gure, le  centre  de  gravité  coïncide  avec  ce  centre  de  figure.  — 
Concevons  qu’au  tour  du  centre  de  figure  C de  la  surface,  comme 
centre  commun,  on  décrive  une  infinité  de  surfaces  sphériques 
infiniment  voisines  les  unes  des  autres;  puis  qu’après  avoir  di- 
visé un  hémisphère  appartenant  à l’une  tle  ces  surfaces  sphériques 
*eu  éléments  infiniment  petits,  en  y traçant  par  exemple  une  infi- 
nité de  méridiens  et  de  parallèles,  on  prenne  tous  ces  éléments 
pour  bases  de  cônes,  ayant  le  point  C pour  sommet  commun; 
et  qu’enfin  on  considère  les  deux  nappes  opposées  de  chacun  de 
ces  cônes.  Les  surfaces  de  ces  cônes  et  de  ces  sphères  décom- 
posent le  solide  en  éléments,  qui  sont  deux  à deux  de  même  poids 
et  placés  symétriquement  par  rapport  au  point  C.  La  résultante 
(les  poids  de  deux  éléments  symétriques  a donc  le  point  G pour 
point  d’application,  et  par  conséquent,  le  centre  de  gravité  du  so- 
lide est  en  ce  point  C. 

Nous  ferons  incessamment  des  applications  de  ces  diverses 
règles. 

§ 1G6.  Centre  de  gravité  d’une  snrface.  — SuppOSOllS  qu’uu 
solide  s’étende  suivant  un  plan  ou  suivant  une  surface  courbe 
d’une  forme  quelconque,  et  qu’il  ne  présente  partout  qu’une^ais- 
seur  extrêmement  petite,  dans  le  sens  de  la  normale  au  plan  ou 
à la  surface;  on  pourra  faire  abstraction  de  cette  épaisseur,  et 
concevoir  que  toute  la  matière,  dont  le  solide  est  formé,  se 
trouve  située  sur  la  surface  plane  ou  courbe  dont  il  s’agit.  C’est 
ainsi  qu’on  est  conduit  à considérer  une  surface  comme  étant 
matérielle,  et  par  conséquent,  comme  ayant  un  centre  de  gra- 
vité. 

Si  la  matière  était  répartie  d’une  manière  quelconque  sur 
toute  l’étendue  de  la  surface,  il  faudrait  que  l’on  connût  la  loi  de 
cette  répartition,  pour  qu’on  pût  trouver  la  position  de  son  centre 
de  gravité.  Mais  on  suppose  habituellement  que  la  surface  est 
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homogène,  c’esl-à-dire  que  tous  les  éléments  de  même  éten- 
due, dans  lesquels  on  peut  la  décomposer,  contiennent  la 
meme  masse  de  matière;  la  position  du  centre  de  gravité  ne 
dépend  plus  alors  que  de  la  forme  de  la  surface,  et  sa  déter- 
mination rentre  dans  ce  que  nous  avons  dit  (§  105)  relativement 
aux  solides  homogènes. 

S’il  s’agit  en  particulier  d’une  surface  plane  limitée  à un  con- 
tour donné,  il  est  clair  que  le  centre  de  gravité  de  cette  surface 
sera  dans  son  plan;  en  sorte  que  ce  point  sera  entièrement  connu, 
dès  qu’on  aura  ses  deux  coordonnées  rapportées  à des  axes  tracés 
dans  ce  plan.  Soit  B l’aire  de  la  surface  ; on  aura 


l’intégrale  s’étendant  à tous  les  éléments  situés  à l’intérieur  du 
contour  donné.  Si  l’on  observe  que,  en  raison  de  l’homogénéité 
de  la  surface,  les  masses  des  divers  éléments  qui  la  composent 
sont  proportionnelles  à leurs  aires,  on  aura,  pour  déterminer 
les  coordonnées  .r,,  de  son  centre  de  gravité,  les  formules 


I I xd.rdif 

' Â 
ffnd.rdu 


dans  lesquelles  les  intégrales  s’étendent  aux  mêmes  limites  que 
celle  qui  fournit  la  valeur  de  A.  On  pourra  d’ailleurs,  quand 
l’occasion  s’en  présentera,  profiler  des  règles  qui  ont  été  éta- 
blies (§  105)  pour  simplifier  la  recherche  du  centre  de  gravité 
d’un  solide  homogène  dans  certains  cas  : on  reconnaît,  en  effet, 
sans  difficulté,  (jue  ces  règles  sont  applicables  à la  détermina- 
tion du  centre  de  gravité  d’une  surface  plane  homogène. 

Lorsque  la  surface  dont  on  veut  trouver  le  centre  de  gravité,-, 
et  que  l’on  suppose  homogène,  n’a  pas  tous  ses  points  situés  dans 
un  même  plan,  on  rapporte  son  centre  de  gravité  à trois  axes;  et,, 
si  l’on  désigne  encore  par  A faire  totale  de  cette  surface,. aire  qui 
a pour  valeur 
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on  a pour  déterminer  les  coordonnées  ,r,,  y,,  - du  centre  de 
ffravité 


Les  quantités 


dz  dz 
dæ  dy  ’ 


qui  entrent  dans  ces  formules,  sont  les 


dérivées  partielles  de  z,  par  rapport  à .x?  et  à y,  déduites  de 
l’équation  de  la  surface  ; et  les  intégrales  doubles  s’étendent  ü 
toute  la  partie  du  plan  des  yx,  sur  laquelle  la  surface  se  pro- 
jette. Nous  devons  remarquer  ici  que,  pour  trouver  le  centre  de 
gravité  d’une  surface  homogène,  dont  tous  les  points  ne  sont 
pas  situés  dans  un  même  plan,  on  ne  peut  faire  usage  que  de 
trois  des  quatre  règles  qui  ont  été  données  pour  simplifier,  dans 
certains  cas,  la  recherche  du  centre  de  gravité  d’un  solide  homo- 
gène (§  1G5);  la  seconde,  celle  qui  se  rapporte  à un  plan  dia- 
métral, doit  être  mise  de  côté  : il  est  aisé  de  voir,  en  effet,  que, 
si  une  surface  a un  plan  diamétral,  si  l’on  prend  les  deux  élé- 
ments suivant  lesquels  elle  est  coupée  par  un  prisme  ayant  pour 
base  un  rectangle  infiniment  petit,  tracé  sur  le  plan  diamétral, 
et  pour  arêtes,  des  parallèles  aux  cordes  que  ce  plan  divise 
en  deux  parties  égales,  il  arrivera  généralement  que  ces  deux 
éléments  de  surface  n’auront  pas  des  aires  égales,  et,  par  con- 
séquent, n’auront  pas  même  masse. 

§ 167.  Centre  de  gravité  d’ane  ligne.  — Des  Considé- 
rations analogues  à celles  que  nous  avons  indiquées  dans  le  pa- 
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ragraphe  précédent,  ont  conduit  à regarder  une  ligne,  droite  ou 
courbe,  comme  étant  matérielle,  et,  par  suite,  comme  ayant  un 
centre  de  gravité.  On  suppose  ordinairement  que  la  ligne  est 
homogène,  c’est-à-dire  que  les  divers  éléments  de  même  lon- 
gueur, dans  lesquels  on  peut  la  décomposer,  renferment  la 
même  masse  de  matière.  Dans  ce  cas,  les  règles  qui  ont  été  don- 
nées (§  165)  relativement  à la  détermination  du  centre  de  gra- 
vité d’un  solide  homogène,  peuvent  être  employées,  à l’excep- 
tion de  la  seconde,  sur  laquelle  nous  pourrions  faire  une 
observation  entièrement  analogue  à celle  que  nous  avons  déjà 
faite  à l’occasion  du  centre  de  gravité  d’une  surface  dont  tous 
les  points  ne  sont  pas  situés  dans  un  môme  plan  (§  166). 

Si  la  ligne  dont  on  veut  trouver  le  centre  de  gravité  est  rap- 
portée à trois  axes  rectangulaires,  et  si  l’on  désigne  par  S la 
longueur  totale  de  cette  ligne,  on  aura 


~ et  ^ étant' les  dérivées  de  y et  de  J,  par  rapport  à ,r,  dé- 
iijc  djc 

duites  des  équations  de  la  ligne  dont  il  s’agit,  et  l’intégrale  s’é- 
tendant à toutes  les  parties  de  la  projection  de  cette  ligne  sur 
l’axe  des  x.  Les  masses  des  divers  éléments  de  la  ligne,  suppo- 
sée homogène,  étant  proportionnelles  à leurs  longueurs,  on 
trouvera  les  coordonnées  ,r,,  y,,  de  son  centre  de  gravité  au 
moyen  des  formules 
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dans  lesquelles  les  limites  des  intégrales  sont  les  mêmes  que^ 
dans  la  valeur  de  S. 

Si  la  ligne  dont  on  s’occupe  est  plane,  il  est  clair  que  son 
centre  de  gravité  est  situé  dans  son  plan.  Dans  ce  cas,  les  coor- 
données j[*,,  î/i,  du  centre  de  gravité,  rapportées  à deux  axes  rec- 
tangulaires tracés  dans  le  plan  de  la  ligne,  sont  déterminées  par 
les  deux  premières  des  formules  précédentes,  en  y supposant 

— égal  a zéro. 
dx 

§ i08.  E:iLcmple!«  divers  de  centres  de  gravité.  — LigUl' 

droite.  — Le  centre  de  gravité  d’une  ligne  droite,  de  longueur 
donnée,  est  évidemment  au  milieu  de  sa  longueur. 

Ligne  brisée.  — Pour  obtenir  le  centre  de  gravité  d’une  ligne 
brisée,  dont  les  côtés  sont  situés  ou  non  dans  un  même  plan, 
il  faut  imaginer  qu’on  applique  aux  milieux  de  ses  divers  côtés 
des  forces  parallèles,  dirigées  dans  le  même  sens  et  propor- 
tionnelles aux  longueurs  de  ces  côtés  : le  centre  de  ces  forces 
parallèles,  obtenu,  soit  par  la  composition  successive  des  forces 
(§  157),  soit  par  les  formules  qui  déterminent  ses  coordonnées 
(§  162),  sera  le  centre  de  gravité  cherché. 

Contour  d’un  triangle.  — Considérons,  en  particulier,  le 

cas  d’une  ligne  brisée  qui  forme  le  con- 
tour d’un  triangle  AB(^,  fig.  82.  Nous 
devons  appliquer  aux  points  A',  B',  G', 
milieux  de  BC,  AC,  .\B,  des  forces  pa- 
rallèles, de  même  sens,  et  proportion- 
nelles aux  longueurs  de  ces  côtés.  Com- 
posons les  deux  forces  appliquées  en 
A'  et  B',  et  soit  D le  point  d’application 
de  leur  résultante;  nous  n’aurons  plus 
qu’à  composer  la  résultante  partielle  ainsi  obtenue  avec  la  force 
appliquée  en  C',  pour  avoir  la  résultante  définitive  des  trois 
forces  appliquées  en  A’,  B',  C’  : donc  le  centre  de  gravité  du 
contour  du  triangle  ABC  se  trouve  sur  la  ligne  C'D.  Observons 
maintenant  que,  d’après  la  manière  dont  le  point  D a été  obtenu, 
on  a la  proportion 
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puisque  les  forces  appliquées  en  A'  et  B'  sont  proportionnelles 
aux  côtes  BC,  AC;  mais  la  ligne  A'C',  qui  joint  les  milieux  des 
côtés  BC,  BA,  est  égale  à la  moitié  de  AC,  et,  de  même,  la 
ligne  B'C'  est  égale  à la  moitié  de  BC,  de  sorte  qu’on  a aussi 

A I)  Aïr . 

\\'\)  ta:  ‘ 


donc  la  ligne  C'D,  qui  contient  le  centre  de  gravité  du  contour 
du  triangle  ABC,  divise  l’angle  A'C'B',  en  deux  parties  égales. 
On  verrait  de  même  que  ce  centre  de  gravité  se  trouve  sur  la 
bissectrice  de  l’angle  B'A'C',  et  aussi  sur  celle  de  l’angle  A'B'C'  : 
on  peut  donc  dire  que  le  centre  de  gravité  du  contour  d’un 
triangle  est  le  centre  du  cercle  inscrit  dans  un  autre  triangle, 
que  l’on  obtient  en  Joignant  deux  à deux  les*  milieux  des  côtés  du 
premier  triangle. 

Arc  de  cercle.  — Un  arc  de  cercle  étant  symétrique  par  rap- 
port au  rayon  qui  passe  par  son  milieu,  son  centre  de  gravité 
se  trouve  sur  ce  rayon.  Pour  trouver  en  quel  point  de  ce  rayon 
il  est  placé,  rapportons  l’arc  de  cercle  à des  axes  coordonnés  rec- 
tangulaires tracés  dans  son  plan  et  passant  par  le  centre  du  cercle 
dont  il  fait  partie,  et  prenons  le  rayon  dont  on  vient  de  parler, 
pour  axe  des  æ. 

Si  nous  désignons  par  / la  longueur  de  l’arc  dont  il  s’agit,  par  c 
sa  corde,  par  a la  distance  du  centre  à cette  corde,  et  par  r le 
rayon  du  cercle,  nous  aurons  pour  l’abscisse  .r,  du  centre  de 
gravité  cherché 


L’intégrale  doit  s’étendre  aux  projections  de  tous  les  éléments 
de  l’arc,  situés  soit  au-dessus,  soit  au-dessous  de  l’axe  des  x : 
nous  pouvons  ne  l’étendre  qu’aux  projections  de  la  moitié  de 
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cet  arc  qui  est  située  au-dessus  de  l’axe  des  .r,  pourvu  que  nous 
doublions  le  résultat,  nous  aurons  donc 


T'*  xdx  _ ^ 


^2r 


Fig.  M. 


§ 109.  Parallélogramme,  — Un  parallélogramme  a un  centre 
tle  figure,  qui  est  le  point  de  rencontre  de  ses  diagonales  : donc 
son  centre  de  gravité  est  en  ce  point. 

Triangle.  — Le  centre  de  gravité  de  la  surface  d’un  triangle 
ABC,  fig.  83,  est  situé  sur  la  ligne  AD  qui  joint  le  sommet  A au 

milieu  D du  côté  BG.  En 
effet,  si  l’on  mène  par  cette 
ligne  un  plan  perpendicu- 
laire au  plan  du  triangle,  on 
a un  plan  diamétral  corres- 
pondant aux  cordes  paral- 
lèles à BC;  ce  plan  contient 
4lonc  le  centre  de  gravité,  et,  par  conséquent,  son  intersection 
AD  avec  le  plan  du  triangle  le  contient  également.  On  verrait 
de  même  que  le  centre  de  gravité  du  triangle  se  trouve  sur  la 
ligne  BE  qui  joint  le  sommet  B au  milieu  E du  côté  opposé 
AC  ; donc  il  est  situé  au  point  G,  où  se  coupent  les  deux  li- 
gnes AD,  BE.  La  ligne  DE,  qui  joint  les  milieux  des  côtés  AC, 
BC,  est  parallèle  à AB  ; les  deux  triangles  AGB,  EGD  sont  donc 
semblables  ; et  comme  AB  est  double  de  DE,  AG  est  égale- 
ment double  de  GD  : donc  le  centre  de  gravité  du  triangle  ABC 
est  sur  la  ligne  qui  joint  le  sommet  A au  milieu  de  la  base  BC, 
et  au  tiers  de  cette  ligne  à partir  de  la  base. 

On  peut  remarquer  que  le  centre  de  gravité  d’un  triangle  est  le 
même  que  celui  de  trois  points  matériels  de  même  masse, 
placés  aux  sommets  de  ce  triangle,  et  supposés  liés  invariable- 
ment entre  eux.  En  elfet,  si  nous  considérons  ces  trois  points 
matériels  placés  en  A,  B,  C,  fig.  83,  comme  soumis  à l’action  de 
la  pesanteur,  les  points  des  deux  poids  B,  C se  composeront  en 
une  force  double  de  chacun  «l’eux  et  appliquée  au  point  D,  milieu 
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de  la  droite  BC;  celte  force  se  composera  à son  tour  avec  le 
poids  du  point  A,  et  il  en  résultera  une  force  unique  appliquée 
en  un  point  de  la  ligne  AD  tel  que  sa  distance  au  point  A soit 
double  de  sa  distance  au  point  D : c’est  donc  en  G que  sera 
appliquée  cette  résullante  définitive,  ce  qui  démontre  la  propo- 
sition énoncée.  Au  lieu  de  trois  points  matériels  placés  en 
A,  B,  G,  on  peut  supposer  qu’il  s’agisse  de  trois  corps  de  même 
masse  et  de  formes  quelconques,  liés  entre  eux  d’une  manière 
invariable,  et  ayant  leurs  centres  de  gravité  respectifs  en  ces 
points  ; le  centre  de  gravité  de  l’ensemble  de  ces  trois  corps 
sera  encore  le  même  que  celui  du  triangle  ABC. 

Polygone.  — Un  polygone  peut  être  décomposé  en  triangles, 
au  moyen  de  diagonales,  partant  par  exemple  d’un  même  som- 
met. Si  l’on  regarde  les  centres  de  gravité  de  ces  triangles 
comme  les  points  d’application  d’autant  de  forces  parallèles, 
dirigées  dans  le  même  sens,  et  proportionnelles  aux  surfaces  de 
ces  triangles,  on  n’aura  plus  qu’à  chercher  le  centre  de  ces  forces 
parallèles,  pour  avoir  le  centre  de  gravité  du  polygone. 

Trapèze.  — Le  centre  de  gravité  d’un  trapèze  ABCD,  fig.  8 i, 
peut  s’obtenir  en  appliquant  ce  qui  vient  d’être  dit  pour  un  po- 


c F D 


Fig.  SÜ. 


'lygone  quelconque.  Si  l’on  mène  la  diagonale  AD,  on  décompose 
le  trapèze  en  deux  triangles  [ADB,  ACD;  le  centre  de  gravité  G, 
du  premier  triangle  est  situé  sur  la  ligne  DE,  menée  du  sommet 
D au  milieu  E de  la  base  AB,  et  au  tiers  de  cette  ligne  à partir 
du  point  E;  le  sens  de  gravité  G^  du  second  triangle  se  trouve 
placé  de  la  même  manière,  sur  la  ligne  qui  joint  le  point  A au 

milieu  F du  côté  CD  : le  point  G,  qui  divise  la  ligne  G fi  .,  en 

18 
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deux  parlies  GG,,  GGo,  inversement  proportionnelles  aux  sur- 
faces des  triangles  ADB,  ACD,  ou  bien  à leurs  bases  AB,  CD, 
est  le  centre  de  gravité  du  trapèze.  La  détermination  de  ce 
point  peut  être  simplifiée,  en  remarquant  que  le  plan  mené, 
par  la  ligne  EF,  perpendiculairement  au  plan  du  trapèze,  est 
un  plan  diamétral  correspondant  aux  cordes  parallèles  à AB 
ou  à CD  : le  centre  de  gravité  G du  trapèze  se  trouve  donc  sur 
la  ligne  EF,  et  par  conséquent  il  sera  fourni  par  Fintersection 
de  cette  ligne  EF  avec  la  ligne  GiG^. 

Nous  pouvons  encore  chercher  les  distances  .r,  æ'  du  point  G 
aux  deux  bases  AB,  CD  du  trapèze,  en  appliquant  le  théorème 
des  moments  (§  158)  au  système  des  forces  parallèles  qui  re- 
présentent les  poids^  des  deux  triangles  ADB,  ACD,  et  qui  agis- 
sent aux  points  G,,G2.  Supposons  que  ces  forces  soient  diri- 
gées perpendiculairement  au  plan  du  trapèze,  et  prenons  leurs 
moments  successivement  par  rapport  à chacun  des  deux  plans 
qu’on  peut  mener  parallèlement  à leur  direction  par  les  côtés 
AB,  CD.  Si  nous  désignons  la  hauteur  du  trapèze  par  h;  si,  de 
plus,  nous  remplaçons  les  forces  appliquées  en  G,,  G^,  et  leur 
résultante,  par  les  lignes  AB,  CD,  AB  -|-  CD,  qui  leur  sont  propor- 
tionnelles, nous  aurons  les  deux  équations 

(;\li+Cl))a*  = AB.|-fCü.^. 

O O 

(AB  + CD)  X = AB.  + CI) . 

Il  «5 

En  les  divisant  membre  à membre,  on  en  déduit 

.T  AB4-2CD 
a*'“^2AB+Cü' 

Ce  résultat  montre  que  l’on  peut  trouver  le  centre  de  gravité 
du  trapèze  en  prolongeant  le  côté  BA  d’une  quantité  AU  égale 
à CD,  puis  le  côté  CD  d’une  quantité  DK  égale  à AB,  et  en  prenant 
ensuite  le  point  de  rencontre  G de  la  ligne  IIK  avec  la  ligne  EF. 
En  effet,  les  triangles  EGH,  FGK,  ainsi  formés,  sont  semblables, 
et  donnent 
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GK  _ Eli  _ i AD+Q)  AB+-2C1). 

GK  ~ FK  “ AB+  ^CÜ  “ IVB+GD’ 


et  comme  les  distances  a?,  x'  de  ce  point  G,  aux  côtés  AB,  CD, 
sont  proportionnelles  aux  lignes  GE,  GF,  il  s’ensuit  que  ce 
point  G est  bien  le  centre  de  gravité  cherché,  puisque  nous  sa- 
vions déjà  qu’il  devait  être  situé  sur  la  ligne  EF. 

Quadrilatère.  — Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d’un  qua- 
drilatère quelconque,  ABCD,  fig.  85,  on  le  décompose  en  deux 
triangles  au  moyen  de  la  dia- 
gonale  AC  ; on  joint  les  points 
B,  D,  au  milieu  E de  la  dia- 
gonale; on  prend  les  points 
G,,  Go  situés  sur  les  lignes 
BE,  DE,  et  au  tiers  de  cha- 
cune d’elles,  à partir  du  point 
E;  et,  enfin,  on  divise  la  ligne 
GjGg  en  deux  parties  GG,, 

GGo  inversement  proportionnelles  aux  surfaces  des 
ABC,  ADC.  Si  l’on  observe  que  les  surfaces  de  ces 


Fig.  SS. 


triangles 
triangles 

sont  entre  elles  comme  les  distances  des  sommets  B,  D à la  dia- 
gonale AC,  et,  par  conséquent,  comme  les  lignes  BH,  DH  ; et 
que,  de  plus,  la  ligne  GjGj  est  parallèle  à BD,  on  verra  qu’il 
suffit  de  prendre  DK=BH,  et  de  joindre  le  point  K au  point  E, 
pour  diviser  la  ligne  G, G,  dans  le  rapport  voulu  : en  sorte  que 
le  point  G,  situé  à la  rencontre  de  la  ligne  GjGj  avec  la  ligne  EK, 
est  le  centre  de  gravité  du  quadrilatère. 

Secteur  et  segment  de  cei'cle.  — Pour  déterminer  le  centre 
de  gravité  du  secteur  circulaire  AOB, 
fig.  8G,  on  peut  concevoir  que  l’arc  AB 
soit  partagé  en  une  infinité  d’éléments 
égaux,  et  que  le  secteur  AOB  soit  dé- 
composé en  secteurs  infiniment  petits 
correspondant  à ces  divers  éléments 
d’arcs.  Chacun  de  ces  secteurs  élémen- 
taires peut  être  regardé  comme  étant  un  triangle,  et,. en  coii- 
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séquence,  son  centre  de  gravité  se  trouve  sur  Tare  de  cercle 
CD,  décrit  du  point  O comme  centre  avec  un  rayon  OC  égal 
aux  I de  OA  ; le  centre  de  gravité  G du  secteur  AOB  sera  donc 
le  point  d’application  de  la  résultante  d’une  infinité  de  forces 
parallèles  et.  égales  agissant  sur  des  points  régulièrement  dis- 
tribués le  long  de  l’arc  CD,  c’est-à-dire  qu’il  sera  le  même  que 
le  centre  de  gravité  de  l’arc  CD.  Si  l’on  désigne  par  r le  rayon 
OA,  par  l la  longueur  de  l’arc  AB,  et  par  c la  corde  de  cet  arc, 
on  aura,  d’après  ce  qu’on  a vu  précédemment  (§  108), 


le  point  G est  d’ailleurs  situé  sur  la  ligne  OE  qui  divise  l’angle 
AOB  en  deux  parties  égales. 

Le  secteur  AOB  est  égal  à la  somme  du  triangle  AOB  et  du 
segment  AEB.  Les  surfaces  du  secteur,  du  triangle  et  du  seg- 
ment ont  respectivement  pour  valeurs 

5 W,  I ac,  I (rl  — ac)y 

en  désignant  par  a la  distance  OF  ; les  centres  de  gravité  de 
ces  trois  surfaces  sont  tous  situés  sur  la  ligne  OE,  et  les  distan- 
ces des  deux  premiers  au  point  O sont 


3 


rc 

T’ 


O 


en  sorte  que,  si  l’on  désigne  par  x la  distance  du  point  O au 
centre  de  gravité  du  segment  AEB,  on  aura,  d’après  le  théo- 
rème des  moments  (§  158), 


On  en  tire 


rc 


{rl.  1-J-  — Ï 3 « +s  0’^  — oc) . X. 


^ rl  — ac 


i)(rl  — ac) 


ce  qui  fait  connaître  la  position  du  centre  de  gravité  du  seg 
ment  AEB.< 
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Zone  sphérique.  — Le  centre  de  gravité  d’une  zone  sphé- 
rique à deux  bases  est  situé  sur  le  diamètre  de  la  sphère  qui 
passe  par  les  centres  de  ces  deux  bases;  car  ce  diamètre  est  un 
axe  de  symétrie  de  la  zone.  Pour  trouver  la  position  que  le  centre 
de  gravité  occupe  sur  ce  diamètre,  imaginons  que  l’on  ait  di- 
visé la  hauteur  de  la  zone  en  une  infinité  de  parties  égales,  et 
que,  par  les  points  de  division,  on  ait  mené  >des  plans  parallèles 
aux  plans  des  deux  bases  ; la  zone  se  trouvera  ainsi  partagée  en 
une  infinité  de  zones  ayant  toutes  une  même  hauteur  infiniment 
petite,  et,  par  conséquent,  une  même  surface  : on  trouvera 
donc  le  centre  de  gravité  de  la  zone  totale,  en  cherchant  le 
point  d’application  de  la  résultante  d’une  infinité  de  forces  pa- 
rallèles et  égales,  régulièrement  réparties  le  long  de  la  droite  qui 
joint  les  centres  de  ces  deux  bases,  c’est-à-dire  qu’il  est  situé 
précisément  au  milieu  de  cette  droite. 

§ 170.  Parallélipipède.  — Le  centre  de  gravité  d’un  parallé- 
lipipède  se  trouve  au  point  de  rencontre  de  scs  diagonales,  point 
qui  est  un  centre  de  figure  pour  la  surfiice  de  ce  corps. 

Prisme.  — Le  plan  qui  passe  par  les  milieux  M,  N,  P des 
arêtes  AD,  BE,  CF  d’un 
prisme  triangulaire,  fig.  87, 
est  un  plan  diamétral  cor- 
respondant aux  cordes  pa- 
rallèles à ces  arêtes;  et,  par 
conséquent,  il  renferme  le 
centre  de  gravité  de  ce  prisme.  Le  plan  mené  par  AD  et  par  le 
milieu  Q de  l’arêle  BC  est  également  un  plan  diamétral  corres- 
pondant aux  cordes  parallèles  à BC,  et  il  en  est  de  même  du 
plan  mené  par  BE  et  par  le  milieu  B de  l’arête  AC  : donc  le 
centre  de  gravité  du  prisme  se  trouve  sur  l’intersection  de  ces 
deux  plans,  c’est-à-dire  sur  la  parallèle  à l’arête  AD  menée 
par  le  centre  de  gravité  G,  du  triangle  ABC.  Ainsi,  c’est  à l’in- 
tersection de  cette  dernière  ligne  avec  JÈ  plan  MNP,  qu’est 
situé  le  centre  de  gravité  G du  prisme  friangulairè  ABCDEF. 
Il  est  clair,  d’après  cela,  qu’on  peut  dire  que  le  centre  de  gra- 
vité d’un  prisme  triangulaire  est  au  milieu  de  la  droite  qui 
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joint  les  centres  de  gravité  de  ses  deux  bases,  ou  bien  encore 
qu’il  coïncide  avec  celui  du  triangle  suivant  lequel  le  prisme 
est  coupé  par  un  plan  mené  parallèlement  aux  deux  bases,  et  à 
égale  distance  de  chacune  d’elles. 

Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d’un  prisme  quelconque  à 
bases  parallèles,  on  peut  le  décomposer  en  prismes  triangu- 
laires, au  moyen  de  divers  plans  menés  par  une  de  ses  arêtes 
latérales.  Un  plan  mené  par  les  milieux  de  toutes  les  arêtes  la- 
térales coupera  les  divers  prismes  triangulaires  ainsi  obtenus, 
suivant  des  triangles  dont  les  centres  de  gravité  seront  en 
même  temps  ceux  de  ces  prismes;  et  les  surfaces  de  ces  trian- 
gles seront,  en  outre,  proportionnelles  aux  volumes  des  mêmes 
prismes  : il  est  aisé  de  conclure  de  là  que  le  centre  de  gravité 
du  prisme  total  coïncide  avec  celui  du  polygone,  suivant  lequel 
il  est  rencontré  par  ce  plan  sécant,  et  que,  par  conséquent,  ce 
centre  de  gravité  se  trouve  au  milieu  de  la  droite  qui  joint  les 
centres  de  gravité  des  deux  bases  du  prisme. 

Pyramide.  — Soit  ABCD,  fig.  88,  une  pyramide  triangu- 
laire. Le  plan  mené  par  AB 
et  par  le  milieu,  E de  CD,  est 
un  plan  diamétral  correspon- 
dant aux  cordes  parallèles  à 
CD  ; le  centre  de  gravité  de  la 
pyramide  se  trouve  donc  dans 
ce  plan,  et  comme  il  doit  être 
par  la  même  raison  dans  le 
plan  mené  par  AD  et  par  le 
milieu  K de  BC,  il  s’ensuit 
qu’il  est  situé  sur  la  ligne 
AGj  qui  joint  le  sommet  A 
au  centre  de  gravité  Gi  de  la 
Fig.  88.  face  opposée  BCD.  On  verra 

<le  même  que  la  ligne  menée  du  point  B au  centre  de  gravité  G^ 
de  la  face  ACD  renferme  le  centre  de  gravité  de  la  pyramide  ; 
en  sorte  que  ce  point  n’est  autre  chose  que  l’intersection  G des 
deux  lignes  AG,,  BGj.  D’après  les  positions  que  les  points  G,,  G^ 
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occupent  sur  les  côtés  EB,  EA  du  triangle  ABE,  on  voit  que 
G J Go  est  parallèle  à AB  et  égal  au  tiers  de  celle  ligne  : donc 
les  triangles  AGB,  GGjG^  sont  semblables,  et  GGj  est  le  tiers  de 
AG;  donc  enfin  GG,  est  le  quart  de  AG,. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  le  centre  de  gravité  G de  la 
pyramide  triangulaire  ABCÜ  coïncide  avec  le  centre  de  gravité 
du  triangle  suivant  lequel  cette  pyramide  est  coupée  par  un  plan 
mené  parallèlement  à la  base  BCD,  et  à une  distance  de  celte  base 
égale  au  quart  de  la  hauteur. 

Si  l’on  mène  un  plan  par  CD  et  par  le  milieu  II  de  AB,  il  con- 
tiendra le  point  G ; ce  point  G sera  donc  situé  sur  rinlerscclion 
du  plan  ABE  avec  le  plan  CDU,  c’est-à-dire  sur  la  ligne  EH  qui 
joint  les  milieux  des  deux  arêtes  opposées  CD,  AB.  De  même,  la 
ligne  KL  qui  joint  les  milieux  des  arêtes  opposées  BC,  AD,  pas- 
sera par  G.  Jlais  les  lignes  IIK  et  LE  sont  toutes  deux  parallèles 
à AG  et  égales  à la  moitié  de  cette  dernière  ligne  : donc  H,  K, 
L,  E sont  les  sommets  d’un  parallélogramme,  et,  par  suite,  les 
lignes  EH,  KL  se  coupent  mutuellement  en  parties  égales  : 
donc,  enfin,  le  centre  de  gravité  d’une  pyramide  triangulaire  est 
au  milieu  de  la  ligne  qui  joint  les  milieux  de  deux  arêtes 
opposées. 

Quatre  corps  de  même  masse  étant  liés  les  uns  aux  autres, 
de  manière  que  leurs  centres  de  gravité  respectifs  coïncident 
avec  les  sommets  A,  B,  C,  D d’une  pyramide  triangulaire,  le 
centre  de  gravité  de  l’ensemble  de  ces  quatre  corps  est  le  même 
que  celui  de  la  pyramide.  En  effet,  les  poids  égaux  des  deux 
corps  placés  en  A et  B se  composent  en  une  force  double  de 
chacun  d’eux  et  appliquée  en  H;  les  poids  égaux  des  autres  corps, 
placés  en  C et  D,  se  composent  aussi  en  une  force  double  de 
chacun  d’eux  et  appliquée  en  E ; enfin  ces  deux  résultantes  par- 
tielles, qui  sont  égales,  auront  une  résultante  appliquée  au  point 
G,  milieu  de  la  ligne  EH. 

Pour  trouver  le  centre  de  gravité  d’une  pyramide  à base  quel- 
conque, concevons  qu’on  l’ait  décomposée  en  pyramides  trian- 
gulaires, au  moyen  de  plans  menés  par  son  sommet  et  par 
diverses  diagonales  du  polygone  qui  forme  sa  base,  et  qu’on  ait 
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ensuite  coupé  toutes  ces  pyramides  par  un  plan  parallèle  au 
plan  de  la  base,  et  distant  de  ce  plan  d’une  quantité  égale  au 
quart  de  la  hauteur  de  la  pyramide.  Les  centres  de  gravité  des 
diverses  pyramides  triangulaires  ainsi  obtenues  sont  les  mêmes 
que  ceux  des  triangles  suivant  lesquels  elles  sont  rencontrées 
par  ce  plan  sécant,  et  leurs  volumes  sont  proportionnels  aux 
surfaces  de  ces  mêmes  triangles;  on  en  conclura  facilement 
que  le  centre  de  gravité  de  la  pyramide  totale  est  précisément 
le  même  que  le  centre  de  gravité  du  polygone  suivant  lequel 
elle  est  rencontrée  par  le  plan  sécant.  On  peut  dire,  d’après 
cela,  que  le  centre  de  gravité  d’une  pyramide  à base  quelconque 
se  trouve  sur  la  ligne  qui  joint  son  sommet  au  centre  de  gra- 
vité de  sa  base,  et  au  quart  de  cette  ligne,  à partir  de  la  base. 

Cylindre.  — Le  centre  de  gravité  d’un  cylindre  quelconque, 
à bases  parallèles,  se  trouve  au  milieu  de  la  ligne  qui  joint  les 
centres  de  gravité  de  ses  deux  bases;  car  un  cylindre  peut  être 
regarde  comme  étant  un  prisme  dont  la  base  est  un  polygone 
infinitésimal. 

Cône.  — Le  centre  de  gravité  d’un  cône  quelconque  se  trouve 
sur  la  ligne  qui  joint  son  sommet  au  centre  de  gravité  de  sa 
base,  et  au  quart  de  cette  ligne,  à partir  de  la  base;  car  un  cône 
peut  être  assimilé  à une  pyramide  ayant  pour  base  un  polygone 
infinitésimal. 

Secteur  et  segment  sphériques.  — Un  raisonnement  ana- 
logue à celui  qui  a été  fait  pour  le  secteur  circulaire,  montre 
que  le  centre  de  gravité  d’un  secteur  sphérique  est  le  même 
que  celui  de  la  zone  sphérique  à une  base  que  l’ou  obtiendrait 
en  réduisant  tous  les  rayons  du  secteur  sphérique  aux  f de  leur 
longueur.  On  voit,  par  là,  que  ce  centre  de  gravité  est  situé 
sur  l’axe  du  secteur,  et  à une  distance  du  centre  de  la  sphère 
égale  à 

1 1*  — - h 
» ' s "y 

r étant  le  rayon  de  la  sphère,  et  h la  hauteur  de  la  zone  qui  sert 
de  base  au  secteur. 

Un  secteur  sphérique  peut  être  décomposé  en  un  cône  de  ré- 
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volutioiij  et  un  segment  à une  base.  Les  volumes  du  secteur,  du 
cône  et  du  segment,  sont  respectivement 

I nr-’/î,  i T:h{r  — h)  (2r  — h),  T.h^Çir—  h); 

les  distances  du  centre  de  la  sphère  au.\  centres  de  gravité  du 
secteur  et  du  cône  sont  d’ailleurs  égales  à 

donc,  si  l’on  désigne  par  x la  distance  du  centre  de  la  sphère 
au  centre  de  gravité  du  segment,  et  qu’on  applique  le  théorème 
des  moments  (§  158),  on  aura  l’équation 

2rn'-h . (!»’ — Ih)  =^'izh(r  — l>)  (2r  — h) . y (r  — h)  + --It-CAr—  h) . x : 
on  en  déduit 

•^-5  3r_/,  • 

§171.  Théorème  de  Guidin.  — L’aire  dc  la  surface  en- 
gendrée par  un  arc  de  courbe  plane,  tournant  autour  d’une 
droite  située  dans  son  plan,  est  égale  au  produit  de  la  longueur 
de  cet  arc  par  la  circonférence  que  décrit  son  centre  de  gravité; 
le  volume  du  solide  engendré  par  une  aire  plane,  tournant 
autour  d’une  droite  située  dans  son  plan,  est  égal  au  produit  de 
cette  aire  par  la  circonférence  que  décrit  son  centre  de  gravité  : 
c’est  dans  ces  deux  propositions  que  consiste  le  théorèiiie  de 
Guidin. 

Pour  démontrer  la  première  partie  de  ce  théorème,  suppo- 
sons que  la  courbe  mobile  soit  rapportée  à deux  axes  rectangu- 
laires tracés  dans  son  plan,  et  que  l’un  de  ces  axes,  l’axe  des  jr, 
coïncide  avec  la  droite  autour  de  laquelle  on  la  fait  tourner. 
Chaque  élément  ds  de  la  courbe,  en  tournant  autour  de  l’axe 
des  X,  décrit  la  surface  latérale  d’un  tronc  dc  cône,  dont  l’aire 
a pour  valeur  ds;  l’aire  totale  de  la  surface,  décrite  par  la 
courbe  mobile,  sera  donc  égale  à 

f''2i7yds, 

l’intégrale  s’étendant  dans  toute  la  longueur  de  l’arc  dc  courbe 
que  l’on  considère.  Mais  on  a,  d’après  le  théorème  des  moments, 
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en  désignant  par  S la  longueur  de  la  courbe  mobile,  et  par  y, 
l’ordonnée  de  son  centre  de  gravité  : l’aire  de  la  surface  engen- 
drée par  celte  courbe  sera  donc  exprimée  par 

conformément  à l’énoncé . 

La  seconde  partie  du  théorème  se  démontre  d’une  manière 
analogue.  Le  rectangle  infinitésimal  dont  les  côtés,  parallèles 
aux  axes  coordonnés,  sont  égaux  à dr,  dy,  décrit  en  tournant 
un  cylindre  creux,  dont  le  volume  a pour  valeur  dx  dy; 
le  volume  total  du  solide  engendré  par  l’aire  mobile,  sera  donc 
égal  h 

f f^T,ydxdy, 

\J  C/’ 

l’intégrale  s’élendaul  à tous  les  éléments  qui  composent  celte 
aire.  Mais,  si  l’on  désigne  l’aire  mobile  par  A et  l’ordonnée  de 
son  centre  de  gravité  par  #/j,  on  a,  d’après  le  théorème  des  mo- 
ments, 

// ydxdy  = : 

en  vertu  de  cette  relation,  l’expression  du  volume  décrit  par  la 
rotation  de  l’aire  A,  deviendra 

2-!/, A, 

ce  qui  est  précisément  le  résultat  indiqué  par  le  théorème  dont 
il  s’agit. 

On  peut  généraliser  le  théorème  de  Guldin,  en  observant  que, 
si  la  courbe  ou  l’aire  mobile  ne  fait  pas  un  tour  entier  autour  de 
son  axe  de  rotation,  on  obtiendra  toujours  l’aire  ou  le  volume 
engendré,  en  multipliant  la  longueur  ou  l’aire  de  la  figure  géné- 
ratrice par  la  portion  de  circonférence  décrite  par  son  centre  de 
gravité,  quelle  que  soit  celte  portion  de  circonférence,  finie  ou 
infiniment  petite.  On  en  conclut  sans  peine  que,  si  une  figure 
plane  (courbe  ou  aire)  est  animée  d’un  mouvement  tel,  qu’à 
chaque  instant  elle  tourne  autour  d’une  droite  située  dans  son 
plan,  ou,  en  d’autres  termes,  si  le  plan  de  celle  figure  mobile 
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roule  sans  jjlisser  sur  une  surface  développable  quelconque  , 
Faire  ou  le  volume  que  cette  figure  décrit  en  se  mouvant  ainsi, 
s’obtient  en  multipliant  la  longueur  ou  l’aire  de  la  figure  mobile 
par  le  chemin  total  parcouru  par  son  centre  de  gravité. 

Il  est  bon  d’observer  que,  si  la  figure  mobile  n’était  pas  située 
tout  entière  d’un  mémo  côté  de  l’axe  autour  duquel  elle  tourne 
d’une  quantité  finie  ou  infiniment  petite,  le  théorème  de  Guldin 
fournirait  la  différence  et  non  la  somme  des  aires  ou  des  volu- 
mes engendrés  par  les  deux  parties  dans  lesquelles  cette  figure 
est  partagée  par  l’axe  de  rotation;  c’est  ce  que  l’on  reconnaîtra 
sans  peine,  en  remarquant  que  les  éléments  de  ces  aires  ou  de 
ces  volumes  entrent  avec  des  signes  différents  dans  les  expres- 
sions que  nous  avons  considérées  précédemment,  suivant  qu’ils 
proviennent  d’éléments  de  la  figure  mobile  situés  d’un  côté  ou 
de  l’autre  de  l’axe  de  rotation. 

Le  théorème  de  Guldin  peut  servir,  dans  certains  cas,  à trou- 
ver le  centre  de  gravité  d’une  figure  plane;  nous  allons  en  voir 
un  exemple.  Si  l’on  fait  tourner  un  arc  de  cercle  autour  d’un 
diamètre  du  même  cercle,  mené  parallèlement  à sa  corde,  il 
engendre  une  zone  sphérique  à deux  bases,  qui  a pour  surface 

en  désignant  par  r le  rayon  du  cercle,  et  par  c la  corde  de  l’arc 
mobile;  d’après  le  théorème  de  Guldin,  si  l’on  divise  cette 
surface  par  la  longueur  l de  l’arc  qui  l’a  décrite,  on  aura  pour 
quotient  la  circonférence  parcourue  par  le  centre  de  gravité  de 
cet  arc  : on  en  conclut  que  la  distance  de  ce  centre  de  gravité 
au  centre  du  cercle  est  égale  à 

' rc 

T 

ainsi  qu’on  l’a  déjà  trouvé  précédemment  (§  1G8). 

§ 172.  Extension  de  la  notion  du  centre  de  gravité 
an  cas  d’un  système  matériel  quelconque.  — Quel  que  SOit 
le  système  matériel  dont  on  s’occupe,  que  ses  diverses  parties 
soient  en  repos  ou  bien  en  mouvement  les  unes  par  rapport 
aux  autres,  si  l’on  prend  ce  système  tel  qu’il  existe,  à un  in- 
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stant  quelconque,  et  si  l’on  imagine  qu’il  devienne  invariable 
de  forme,  on  pourra  lui  appliquer  ce  qui  a été  dit  précédem- 
ment; le  système,  ainsi  transformé  en  un  solide  invariable,  aura 
un  centre  de  gravité  qu’on  pourra  déterminer  par  les  moyens^ 
indiqués  : ce  point  est  ce  qu’on  nomme  le  centre  de  gravité 
du  système  matériel  à l’instant  considéré.  11  est  clair  qu’il 
n’y  a pas  lieu  de  dire  que  le  centre  de  gravité,  ainsi  défini,  est 
le  point  d’application  de  la  résultante  des  actions  de  la  pesan- 
teur sur  les  diverses  parties  dont  le  système  matériel  se  compose  ; 
car  il  n’est  pas  possible  de  composer  entre  elles  des  forces  qui 
agissent  ainsi  sur  des  corps  différents,  isolés,  et  pouvaiit  se 
mouvoir  indépendamment  les  uns  des  autres.  Ce  centre  de  gra- 
vité ne  peut  avoir  pour  nous,  jusqu’à  présent,  aucune  significa- 
tion; mais  nous  verrons  bientôt  que  sa  considération  est  très- 
utile  dans  diverses  circonstances. 

§ 173.  Travail  de  la  pesanteur,  dans  le  mouvement  d’un 
système  matériel  queleonque.  — La  considération  du  centre 
de  gravité  permet  de  simplifier  beaucoup  l’expression  du  tra- 
vail dû  aux  actions  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  parties 
d’un  système  matériel  en  mouvement.  Soient  p le  poids  d’une 
molécule  quelconque  du  système,  z la  distance  de  cette  molécule 
à un  plan  horizontal  supérieur,  au  commencement  du  temps 
pendant  lequel  on  veut  évaluer  le  travail,  et  z'  ce  que  devient 
cette  distance  à la  fin  du  temps  dont  il  s’agit;  soient  de  meme  P 
le  poids  total  du  système,  et  Z,  T les  distances  de  son  centre  de 
gravité  (§  17^)  au  plan  liorizontal  dont  il  vient  d’étre  question, 
aux  memes  instants.  On  aura  (§  104) 


et  aussi 


'i\)Z  = \% 


xps'  + PZ'  : 


en  retranchant  ces  deux  équations  l’ime  de  l’autre,  on  trouve 

^■p{z'-z)  = V{z'-'A). 

Or  P iz'  — z)  est  évidemment  le  travail  du  poids  p pendant  le 
temps  que  l’on  considère  (§  118);  et,  par  conséquent,  sp  {z' — 
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est  la  somme  des  travaux  dus  à l’action  de  la  pesanteur  sur  les 
diverses  parties  du  système  matériel  pendant  ce  temps  : cette 
somme  de  travaux,  que  l’on  nomme  simplement  le  travail  de  la 
pesanteur  sur  le  système,  pendant  le  temps  dont  il  s’agit,  est 
donc  égale  au  travail  que  développerait,  pendant  ce  temps,  une 
force  égale  au  poids  total  P du  système  appliquée  à son  centre 
de  gravite.  On  peut  énoncer  ce  résultat  auquel  nous  venons  de 
parvenir,  en  disant  que  le  travail  de  la  pesanteur,  sur  un  système 
matériel  quelconque  en  mouvement,  est  le  même  que  si  toute  la 
matière  dont  le  système  se  compose  était  concentrée  à son  centre 
de  gravité. 


CHAPITRE  III 


ÉQUILIKllE  D’I'N  SOLIDE  INVAKIABLE. 


§ 174.  Condilion  d’équilibre  d’un  solide  invariable.  — 

Nous  avons  vu  (§  159)  qu’un  système  quelconque  de  forces 

F,  F',  F", , appliquées  à un  solide  invariable  en  équilibre, 

peut  toujours  être  remplacé  par  deux  forces  Rj,  Rg,  don^  l’une 
agit  sur  un  point  choisi  à volonté.  Pour  que  le  solide  soit  en  équi- 
libre sous  l’action  des  seules  forces  F,  F',  F", , il  faut  que  l’é- 

quilibre existe  également,  lorsque  ces  forces  sont  remplacées 
par  les  deux  forces  R,,  Rj,  qui  peuvent  en  tenir  lieu.  Or,  si  nous 
considérons  le  solide  en  équilibre  sous  l’action  de  ces  deux  der- 
nières forces,  il  est  clair  que  nous  ne  troublerons  pas  l’équilibre 
en  supposant  que  l’un  des  points  du  solide,  situé  sur  la  direction 
de  la  force  R^,  est  fixe  dans  l’espace,  et  que  le  solide  ne  peut  que 
tourner  autour  de  ce  point;  mais  alors  la  force  R,,  qu’on  peut 
supposer  appliquée  à ce  point  fixe  pris  sur  sa  direction,  n’est 
capable  de  produire  aucun  effet,  en  raison  de  la  fixité  absolue 
du  point  sur  lequel  elle  agit,  et  peut,  en  conséquence,  être  sup- 
primée sans  que  l’équilibre  cesse  d’exister  : donc  la  direction 
de  la  force  Rg,  qui  reste  seule,  doit  passer  par  le  point  qu’on  a. 
rendu  fixe,  sans  quoi  cette  force  R,  tendrait  évidemment  à faire 
tourner  le  solide  dans  un  certain  sens  autour  de  ce  point,  et  le 
solide  ne  serait  pas  en  équilibre.  On  voit  par  là  que  la  direction 
de  la  force  Rg  doit  passer  par  un  quelconque  des  points  pris 
sur  la  direction  de  la  force  R^,  c’est-à-dire  que  ces  deux  forces 
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doivent  être  dirigées  suivant  la  même  ligne  droite.  Dès  lors,  ces 
deux  forces  Rj,  ont  une  résultante  égale  à leur  somme  ou  à 
leur  différence,  suivant  qu’elles  agissent  dans  le  même  sens  ou 
dans  des  sens  opposés.  Cette  résultante  devant  évidemment 
être  nulle,  pour  que  le  solide  soit  en  équilibre,  il  s’ensuit  que 
les  deux  forces  R,,  lU,  doivent  être  égales  et  de  sens  contraires. 
Ainsi,  pour  qu’un  solide  invariable  soit  en  équilibre  sous  l’ac- 
tion d’un  système  quelconque  de  forces  F,  F’,  F",...,  il  est  né- 
cessaire que  les  deux  forces  Rj,  R^,  par  lesquelles  on  peut  les 
remplacer,  soient  égales  et  directement  opposées. 

Il  est  aisé  de  voir  que  cette  condition  est  suffisante  pour  que 
le  solide  soit  en  équilibre.  En  effet,  les  deux  forces  Rj,  R2,  par 
lesquelles  on  a remplacé  toutes  les  forces  données  F,  F'  F’’,..., 
étant  égales  et  directement  opposées,  il  est  clair  que  le  solide, 
soumis  à ces  deux  forces  seulement,  sera  en  équilibre;  donc 
l’équilibre  subsistera  encore  lorsqu’on  reviendra  de  ces  deux 
forces  au  système  des  forces  F,  F',  F",...,  en  effectuant  des 
opérations  inverses  de  celles  qu’on  avait  dû  faire  pour  passer 
du  système  des  forces  F,  F',  F",...,  aux  deux  forces  R,,  Rg. 

§ 175.  l«inme  relatif  au.x  travaux  de  deux  forces 

égales  et  directement  opposées,  agissaut  sur  deux 

points  différents.  — Avant  de  rechercher  les  équations  par 
lesquelles  on  peut  exprimer  la  condition  d’équilibre  à laquelle 
nous  venons  de  parvenir,  nous  allons  établir  une  proposition 
qui  nous  servira  plusieurs  fois  dans  la  suite,  et  dont  nous  avons 
besoin,  en  particulier,  dans  la  question  qui  nous  occupe. 

Soient  A et  B,  fig.  89,  deux  points  sur  lesquels  agissent  deux 
forces  égales  F,  dirigées  suivant  la  droite  AB,  et  en  sens  con- 
traire l’une  de  l’autre.  Si  ces 

points,  en  se  déplaçant  simultané-  ^ /I 
ment,  parcourent  les  chemins  in-  ^ a."  b a r 

* . Fi".  89. 

finiment  petits  AA',  BB',  chacune 

des  deux  forces  développera  un  certain  travail  (§  117)  : nous 
allons  chercher  la  somme  de  ces  deux  travaux.  Soient  a,  les 
projections  des  points  A'  et  B'  sur  la  droite  AB.  Le  travail  de 
la  force  appliquée  en  B a pour  valeur  F X B6;  celui  de  la  force 
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appliquée  en  A a pour  valeur  — V X \a  : leur  somme  est 
donc  égale  à 

F.  (H/;  — .W), 

ou  ce  qui  est  la  même  chose, 

F.  (ah~\V>). 

Désignons  par  r la  distance  primitive  AD  des  points  d’applica- 
tion des  deux  forces,  par  r -|-  dr  la  distance  A'B'  de  ces  deux 
points  après  leur  déplacement,  et  par  a l’angle  infiniment  petit 
4jue  A'IVfait  avec  AB.  Nous  aurons 

ab  = (r-f-dr)  cos  a ; 

^t  par  suite  la  somme  des  travaux  des  deux  forces  deviendra 

F . |(  r -f  dr)  cos  a — ;•], 
quantité  qui  se  réduit  à 

F . di’y 

en  négligeant  les  infiniment  petits  d’un  ordre  supérieur  au 
premier. 

Ainsi  la  somme  des  travaux  développés  par  deux  forces  éga- 
les et  directement  opposées,  agissant  sur  deux  points  différents, 
pendant  que  ces  deux  points  se  déplacent  l’un  et  l’autre  de 
quantités  infiniment  petites,  s’obtient  en  multipliant  l’une  des 
deux  forces  par  l’accroissement  infiniment  petit  de  la  distance 
de  leurs  points  d’application.  Il  est  clair  que,  pour  que  cette 
somme  des  travaux  des  deux  forces  appliquées  aux  points  A et  B 
ait  le  signe  qu’elle  doit  avoir,  on  devra  regarder  la  force  F qui 
entre  dans  son  expression  comme  négative,  si  les  deux  forces 
dont  il  s’agit  tendent  à rapprocher  leurs  points  d’application 
l’un  de  l’autre,  au  lieu  de  tendre  à les  éloigner,  comme  on 
l’avait  supposé  sur  la  fig.  89. 

Dans  le  cas  particulier  où  la  distance  des  deux  points  A et  B 
ne  change  pas,  dans  le  mouvement  dont  ils  ^sont  animés  simul- 
tanément, on  a dr  = 0,  et,  par  conséquent,  la  somme  des  tra- 
vaux des  deux  forces  appliquées  à ces  points  est  nulle;  en 
d’autres  termes,  les  travaux  de  ces  deux  forces  sont  égaux  et  de 
signes  contraires. 
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17G.  Tiicorème  du  travail  virtuel,  pour  le  eo»  d’uu  solide 
invuriabic.  — Nous  avoiis  (lit  (§  171)  que  la  condiliuii  néces- 
saire et  suffisante  pour  qu’un  solide  invariable  soit  en  équi- 
libre sous  Taction  d’un  système  quelconque  des  forces  F,  F', 
F",...,  c’est  que  les  deux  forces  U,,  par  lesquelles  on  peut 
toujours  remplacer  ce  système  de.  forces,  soient  égales  et 
directement  opposées.  Nous  allons  voir  comment  cette  condi- 
tion peut  s’exprimer,  sans  qu’on  ait  besoin  de  chercher  les  deux 
forces  R,,  R^. 

Si  les  deux  forces  R,,  Rg,  que  l’on  peut  toujours  supposer  ap- 
pliquées à deux  points  différents  A,* B du  solide,  sont  égales  et 
directement  opposées  l’une  à l’autre,  la  somme  des  travaux  de 
ces  deux  forces  sera  nulle  pour  tout  déplacement  infiniment  petit 
attribué  au  solide  sur  lequel  elles  agissent,  puisque,  dans  ce 
mouvement  du  solide,  les  points  d’application  A,  B de  ces  deux 
forces  resteront  à une  même  distance  l’un  de  l’autre  (§  175).  Il 
est  aisé  de  voir  d’ailleurs  que,  réciproquement,  si  la  somme  des 
travaux  des  deux  forces  R,,  R^  est  nulle,  pour  tout  déplacement 
infiniment  petit  attribué  au  solide  auquel  elles  sont  appliquées, 
ces  deux  forces  sont  nécessairement  égales  et  directement  oppo- 
sées. En  effet,  si  l’on  déplace  le  solide  de  manière  que  le  point  A 
reste  immobile,  le  travail  de  la  force  R,  appliquée  à ce  point 
sera  nul  de  lui-même  ; le  travail  de  la  force  Rj  sera  donc  aussi 
nul,  puisque  la  somme  de  ces  deux  travaux  est  nulle  par  bypo- 
tlièse  : donc  la  force  R^  est  dirigée  perpendiculairement  au  che- 
min élémentaire  que  son  point  d’application  B parcourt,  lorsque 
le  solide  tourne  infiniment  peu  autour  du  point  A,  et  cela  a lieu 
de  quelque  manière  que  s’effectue  le  mouvement  du  solide  au- 
tour de  ce  point.  On  en  conclut  nécessairement  que  la  force  R^ 
est  dirigée  normalement  à la  surface  sphérique  décrite  du  point 
A comme  centre  avec  AB  pour  rayon,  ou,  en  d’autres  termes,  que 
la  direction  de  cette  force  coïncide  avec  la  droite  AB.  On  recon- 
naîtra de  la  même  manière  que  la  force  R,  est  également  dirigée 
suivant  la  droite  AB.  Cela  étant  établi,  imiiginons  que  nous  don- 
nions au  solide  un  mouvement  de  translation  infiniment  petit, 
suivant  la  droite  AB  elle-même;  la  somme  des  travaux  des  deux 
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forces  R,,  Ro,  correspondant  à ce  mouvement  du  solide,  est  en- 
core nulle,  par  hypothèse  : or  cela  ne  peut  avoir  lieu  sans  que 
ces  deux  forces  soient  égales  et  de  sens  contraires.  Ainsi,  dire 
que  les  deux  forces  R,,  R,,  appliquées  en  deux  points  différents 
d’un  solide  invariable,  sont  égales  et  directement  opposées,  ou 
bien  dire  que  la  somme  des  travaux  de  ces  deux  forces  est 
nulle  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué  au  solide, 
c’est  exactement  la  meme  chose.  Il  est  facile  de  voir,  d’ailleurs, 
que  cette  proposition  serait  encore  vraie  si  les  deux  forces  R,,  Ro 
étaient  appliquées  à un  même  point  du  solide. 

Revenons  maintenant  au  système  des  forces  F,  F',  F",..., 
auxquelles  nous  avons  subtitué  les  deux  forces  R,,  Rj,  et  con- 
sidérons la  somme  des  travaux  développés  par  ces  forces 
F',  F",...,  lorsqu’on  imagine  que  le  solide  sur  lequel  elles 
agissent  prenne  un  mouvement  infiniment  petit  quelconque.  Si 
nous  passons  en  revue  la  série  des  opérations  qui  doivent  être 
effectuées  successivement  pour  passer  des  forces  données 
F,  F',  F",.-  aux  forces  équivalentes  R,,  R,,  nous  verrons  qu’au- 
cune des  modifications  que  l’on  fait  ainsi  subir  à ce  système  de 
forces  ne  change  la  valeur  de  la  somme  de  travaux  dont  on 
vient  de  parler  ; en  sorte  que  cette  somme  de  travaux  des  for- 
ces F,  F',  F",...  est  égale  à la  somme  des  travaux  des  deux  for- 
ces Rj,  R^,  quel  que  soit  le  mouvement  infiniment  petit  qu’ou 
ait  attribué  au  solide  auquel  ces  forces  sont  appliquées.  En  effet, 
ces  opérations  consistent,  soit  à transporter  une  force  d’un  point 
à un  autre  de  sa  direction  ; soit  à composer  entre  elles  plusieurs 
forces  appliquées  à un  même  point,  suivant  des  directions  diflè- 
rentes;  soit,  au  contraire,  à décomposer  une  force  en  deux  ou 
trois  composantes,  suivant  des  droites  données,  passant  par  son 
point  d’application.  Or,  si  l’on  se  reporte  à la  fig.  72  (page  242), 
où  les  trois  forces  F,  F',  F"  sont  supposées  égales  entre  elles, 
on  verra  que,  pour  tout  déplacement  du  solide,  le  travail  de  la 
force  F'  est  égal  et  de  signe  contraire  au  travail  de  la  force  F"; 

' mais  le  travail  de  la  force  F est  aussi  égal  et  de  signe  contraire 
au  travail  de  la  force  F"  (§175);  les  travaux  des  deux  forces  F,  F' 
sont  donc  égaux  et  de  même  signe,  ce  qui  montre  que  le  travail 
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d’une  force  ne  change  pas,  quand  on  transporte  cette  force,  du 
point  auquel  elle  était  appliquée  d’abord,  à un  autre  point 
quelconque  pris  sur  sa  direction.  D’un  autre  côté,  on  sait  que 
le  travail  de  la  résultante  de  plusieurs  forces  appliquées  à un 
même  point  est  égal  à la  somme  des  travaux  des  composantes, 
quel  que  soit  le  déplacement  que  prenne  leur  point  d’applica- 
tion commun  (§  117). 

D’après  ce  qui  précède,  on  peut  dire  que,  pour  qu’un  solide 
invariable  soit  en  équilibre  sous  l’action  d’un  système  quel- 

. conque  de  forces  F,  F',  F", , il  est  nécessaire  et  suffisant  que 

la  somme  des  travaux  de  ces  forces  soit  nulle,  pour  tout,  dépla- 
cement infiniment  petit  attribué  à ce  solide.  C’est  en  cela  que 
consiste  le  théorème  du  travail  virtuel,  pour  le  cas  d’un  solide 
invariable. 

On  donne  souvent  le  nom  de  déplacement  virtuel  au  dépla- 
cement idéal  et  infiniment  petit  dont  il  est  question  dans  l’é- 
noncé précédent,  pour  le  distinguer  du  déplacement  réel  qu’é- 
prouverait le  solide  pendant  un  élément  du  temps,  s’il  était  en 
mouvement.  Ce  déplacement  virtuel  est  un  mouvement  pure- 
ment géométrique,  que  l’on  imagine  être  donné  au  solide,  ou 
plutôt  à l’ensemble  des  points  d’application  des  forces  consi- 
dérés comme  formant  entre  eux' une  ligure  invariable,  afin  d’ar- 
river à exprimer  par  une  équation  la  condition  d’équilibre  qui 
avait  été  obtenue  tout  d’abord.  On  donne,  par  la  même  raison, 
le  nom  de  travail  virtuel  au  travail  infiniment  petit  d’une  force 
correspondant  à un  pareil  déplacement  idéal  de  son  point 
d’application,  pour  le  distinguer  du  travail  réel  de  la  force  cor- 
respondant à un  déplace  ment  effectif  et  infiniment  petit  de  son 
point  d’application.  C’est  de  là  que  vient  le  nom  attribué  au  tbéo- 
rème  lui-même. 

^ 1 77.  Écfuations  egui  expriment  IVciiiilibre  d'un  solide 
invariable.  — Si  iious  appliquons  Ic  théorème  du  travail  vir- 
tuel, en  attribuant  successivement  au  solide  des  déplacements 
virtuels  différents  les  uns  des  autres,  ce  théorème  nous  four-  • 
nira  autant  d’équations,  auxquelles  les  forces  b’,  F',  F", de- 

vront satisfaire.  Le  nombre  des  équations  qu’on  peut  obtenir 
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ainsi  est  illiniilt*,  mais  il  n’y  en  a que  quelques-unes  qui  soient 
réellement  distinctes,  et  toutes  les  autres  peuvent  s’en  déduire 
par  des  combinaisons  algébriques.  jNous  allons  nous  occuper 
d’établir  ces  équations  distinctes,  qui,  à elles  seules,  expriment 
complètement  l’équilibre  du  solide. 

Concevons  que  les  divers  points  du  solide  soient  rapportés  à 
trois  axes  rectangulaires  OX,  OY,  OZ,  py.  1)0.  Soit  A le  point 
d’application  d’une  force  quelconque  F,  dont  les  composantes 

parallèles  aux  axes  se- 
ront représentées  par 
X,  Y,  Z.  Si  nous  don- 
nons au  solide  un 
mouvement  de  trans- 
lation infiniment  petit 
parallèlement  à l’axe 
OX,  et  si  nous  dési- 
gnons pare  le  déplace- 
ment commun  à tous 
les  poi  nts  dans  ce  mou- 
vement, le  travail  vir- 
tuel de  la  force  F sera 
Xe;  en  exprimant  que  la  somme  des  travaux  virtuels  de  toutes 
les  forces  appliquées  au  solide,  correspondant  à ce  mouvement 
jiarticulier,  est  égale  à zéro,  nous  aurons  l’équation 

2X£  = 0; 

ou  bien,  en  ol)servant  que  le  facteur  s,  commun^  tous  les  termes 
de  la  somme,  peut  être  supprimé, 

2X  = 0. 

Deux  autres  mouvements  virtuels  de  translation,  dirigés,  l’uii 
suivant  l’axe  OY,  Fautrc  suivant  l’axe  OZ,  conduiraient  de  même 
aux  deux  équations 

2Y  = 0,  2Z  = 0. 

Imaginons  maintenant  que  le  solide  tourne  d’un  angle  0 au- 
' tour  de  l’axe  OX.  Ce  nouveau  déplacement  virtuel  va  nous  con- 


z 


Digitized  by  Google 


ÉQUILIBUE  D'EN  SOLIDE  INVARIABLE  293 

(luire  à une  équation  d’une  autre  forme.  Désignons  par  p la  plus 
courte  distance  MN  de  la  direction  de  la  force  F et  de  l’axe 
OX,  et  par  « l’angle  que  ces  deux  directions  de  F et  de  OX  font 
entre  elles.  Pour  évaluer  le  travail  virtuel  de  la  force  F,  nous 
pouvons  supposer  qu’elle  est  appliquée  aiî  point  N de  sa  direc- 
tion. Si  par  ce  point  N nous  menons  NX'  parallèle  à l’axe  OX, 
puis  NK  perpendiculaire  au  plan  MNX',  cette  droite  NK  sera 
la  direction  du  déplacement  virtuel  du  point  N ; et  la  force 
• F,  située  dans  le  plan  KNX',  fera  avec  NK  un  angle  égal  .à 

^ — a.  D’après  cela  le  travail  virtuel  de  la  force  F sera  égal  à 

F/^0  siii  a. 

Si  nous  égalons  à zéro  la  somme  de  tous  les  travaux  virtuels 
des  diverses  forces  F,  F',  F", , analogues  à celui  que  nous  ve- 

nons de  déterminer  et  correspondant  à la  rotation  0 autour  de 
l’axe  des  x,  et  si  nous  supprimons  le  facteur  0 commun  à tous  les 
termes,  nous  aurons  l’équation 

iVp  sin  a = 0. 

Il  est  aisé  de  voir  que  cette  équation  exprime  que  la  somme  des 

moments  des  forces  F,  F',  F", par  rapport  à l’axe  OX  (§  103), 

est  égale  à zéro.  Nous  aurons  évidemment  deux  autres  équa- 
tions analogues,  qui  nous  seront  fournies  pas  la  considération 
de  deux  rotations  virtuelles  autour  des  axes  OY,  OZ.  Nous  allons 
écrire  ces  équations,  en  y^introduisant  les  composantes  X,  Y,  Z, 
de  chacune  des  forces  F. 

Pour  évaluer  le  moment  d’une  force  par  rapport  à un  des 
axes  OX,  OY,  OZ,  convenons  de  le  regarder  comme  positif,  si  la 
force  tend  à faire  tourner  le  solide  autour  de  cet  axe,  dans  le 
sens  de  la  flèche  tracée  sur  le  plan  qui  lui  est  perpendiculaire, 
fig.  90.  Le  moment  de  la  force  F,  par  rapport  à l’axe  OX,  étant 
égal  à la  somme  des  moments  de  ses  trois  composantes  X,  Y,  Z 
par  rapport  à cet  axe  (§  103),  il  est  aisé  de  voir  que  ce  moment 
de  la  force  F aura  pour  valeur 

Z>i/-Yr, 
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en  désignant  par  ar,  ?/,  z les  coordonnées  du  point  A auquel  la 
force  F est  appliquée.  D’après  cela,  l’équation  qui  exprime  que  la 
somme  des  moments  de^,  forces  F,  F',  F",.-*-  par  rapport  à l’axe 
OX,  est  nulle  sera 

.•  ''2(Z?/  — Y:î)=  0. 

Les  équations  analogues,  relatives  aux  axes  OY,  OZ,  seront  de 
même 

^(Xs:  — Zj:)  = 0,  i(Y.c  — Xy)'^0. 

Ainsi,  en  donnant /au  solide  six  mouvements  virtuels  diffé- 
rents, savoir,  trois  translations  parallèles  aux  axes  coordonnés,  et 
trois  rotations  autour  de  ces  axes,  nous  avons  obtenu  les  six  équa- 
tions suivantes  : 

vx  = 0,  xY  = 0,  vZ  = 0 i 

(Z^  — Y::)  = Ü,  :l{\z  — Zx)  = 0,  ï(Yæ  — X^)  = 0.  j ^ ^ 

Nous  allons  voir  que  ces  six  équations  sont  suffisantes  pour 
exprimer  l’équilibre  du  solide  soumis  aux  actions  des  forces 
F,  F,  F" 

§ J 78.  D’après  la  manière  dont  les  équations  {a)  ont  été 
obtenues,  on  peut  dire  qu’elles  expriment  que  la  somme  des 
travaux  virtuels  des  forces  F,  F',  F",....  est  nulle,  pour  chacun 
des  six  déplacements  virtuels  particuliers  que  nous  avons  consi- 
dérés. Si  nous  remplaçons  ces  forces  F,  F',  F" par  deux  forces 

seulement  R,,  R^,,  dont  l’une  R,  agisse  sur  le  point  du  solide 
qui  est  à l’origine  des  coordonnées  (§  150),  nous  savons  que  la 
somme  des  travaux  virtuels  de  ces  deux  forces  R,,  Rg,  est  la 
même  que  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces  F,  F',  F'", 
dont  elles  tiennent  lieu,  quel  que  soit  le  déplacement  virtuel 
que  l’on  attribue  au  solide  (§  176).  Nous  devons  nécessairement 
-conclure  de  là  que,  si  les  forces  F,  F',  F",.---  satisfont  aux  équa- 
tions (a),  les  deux  forces  R,,  R^  satisfont  aussi  à des  équations 
analogues.  Il  s’ensuit  que  : 1®  en  vertu  des  trois  premières  de  ces 
équations,  les  projections  de  R,  et  de  R^  sur  les  axes  OX,  O Y, 
OZ,  sont  respectivement  égales  et  de  signes  contraires;  2®  en 
\vertu  des  trois  dernières,  si  l’on  désigne  par  X^,  Y'^,  les  com- 
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posantes  de  Ug  suivant  des  parallèles  aux  axes,  et  par  i/g,  Zg, 
les  coordonnées  du  point  d’application  de  cette  force  Rg,  et  si 
Ton  observe  que  les  coordonnées  du  point  iTapplication  de  R, 
sont  nulles  par  hypothèses,  on  a 

= d,  X-iZi  — Z.2X2  = 0,  Y 2X.2  — Xgj/g  = 0, 

d’où  l’on  tire 


^'2  II2  ~2 


ce  qui  montre  que  la  force  R,  agit  suivant  la  droite  qui  joint 
son  point  d’application  à celui  de  la  force  R,.  Ainsi,  de  ce  que 
les  forces  F,  F',  F",....  satisfont  aux  six  équations  (a),  il  resuite 
que  les  deux  forces  Ri,R,,  par  lesquelles  011  peut  remplacer  les 
forces  données  F,  F',  F",.--->  sont  égales  et  directement  oppo- 
sées : donc  les  six  équations  (a)  suffisent  pour  exprimer  que  le 
solide  soumis  aux  actions  de  ces  forces  F,  F',  F",.---  est  en 
équilibre. 

R est  bon  de  remarquer  que,  si  l’on  supprimait  une  quel- 
conque des  six  équations  (a),  les  cinq  équations  restantes  ne 
suffiraient  plus  pour  exprimer  l’équilibre.  Il  est  facile  en  effet 
de  trouver  un  système  de  forces  qui  satisfasse  à ces  cinq  équa- 
tions, sans  que  l’équilibre  existe.  Si  c’est,  par  exemple, 

xX  = 0 

qu’on  a supprimée,  on  verra  qu’une  force  unique  appliquée  au 
solide  suivant  l’axe  OX  salisferait  bien  aux  cinq  équations  res- 
tantes; si  c’est  l’équation 

x(Z^-Y::)=:0, 

un  couple  (§  150)  dirigé  dans  le  plan  YOZ  satisferait  de  même 
aux  cinq  équations  conservées;  cependant  le  solide  ne  serait  en 
équilibre,  ni  sous  l’action  de  la  force  dont  on  a parlé  dans  le 
premier  de  ces  deux  cas,  ni  sous  l’action  du  couple,  dans  le  se- 
. cond  cas. 

Une  considération  d’un  autre  genre  permet  encore  de  mon- 
trer que  les  six  équations  (a)  suffisent  pour  exprimer  l’équilibre  . 
du  solide,  en  établissant  que  toutes  les  équations  en  nombre 
infini  que  l’on  peut  trouver  par  l’application  du  théorème  du 
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travail  virtuel  sont  des  conséquences  de  ces  équations  (a).  Nous 
savons  qu’un  mouvement  infiniment  petit  quelconque  du  solide 
peut  toujours  se  décomposer  en  trois  translations  parallèles 
aux  axes  OX,  OY,  ÜZ,  et  en  trois  rotations  autour  de  ces  axes 
(§  58).  Il  est  aisé  de  voir  en  outre  que,  si  le  déplacement  infini- 
ment petit  du  point  d’application  d’une  force  résulte  de  la  com- 
position de  plusieurs  autres  déplacements  infiniment  petits,  le 
travail  de  la  force  correspondant  au  mouvement  résultant  est 
égal  à la  somme  des  travaux  de  cette  force  correspondant  aux 
divers  mouvements  correspondants  : car  la  projection  du  déplace- 
ment résultant  sur  la  direction  de  la  force  est  égale  à la  somme 
des  projections  des  déplacements  composants  sur  la  même  di- 
rection. D’après  cela,  si  nous  attribuons  au  solide  un  mouvement 
virtuel  quelconque,  et  que  nous  décomposions  ce  mouvement 
en  trois  translations  s,  i suivant  les  axes,  et  en  trois  rota- 
tions 0,  0',  0"  autour  de  ces  axes,  nous  aurons 


Xe  + + Ze"  + (Zÿ— Y^,)6  + (X3  — Zar)6'  + (Yj- — Xv/V/ 


pour  le  travail  virtuel  de  la  force  F;  et  en  exprimant  que  la 
somme  des  travaux  virtuels  des  diverses  forces  F,  F',  F",....  est 
égale  à zéro,  nous  trouverons  l’équation 

evX  s'vY  + e“vz  I 

+ 6X  (Zy  — \z)  + 6'v  {\z  — Ix)  + 6"x  {\x  - \ll)  i “ ’ 

qui  est  évidemment  satisfaite,  quels  que  soient  s,  s",  0,  0',  0",  si 
les  équations  (a)  le  sont. 

D’après  la  signification  des  équations  (a),  il  est  clair  que  l’on 
peut  dire  que,  pour  qu’un  solide  invariable  soit  en  équilibre 
sous  l’action  d’un  système  de  forces  F,  F'  F",.*-)  il  est  né- 
cessaire et  suffisant  que  la  somme  des  projections  de  ces  forces 
sur  une  droite  quelconque  soit  nulle,  et  que  la  somme  des  mo- 
ments de  ces  forces  par  rapport  à une  droite  quelconque  soit  éga- 
lement nulle. 

Dans  tout  ce  qui  précède,  nous  avons  toujours  supposé  que 
les  forces  F,  F',  F",...  étaient  appliquées  à un  solide  invariable 
primitivement  en  repos,  et  nous  avons  cherché  les  conditions 
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auxquelles  ces  forces  devaient  satisfaire  pour  que  le  solide 
restât 'Cil  repos  malgré  leur  action;  c’est-à-dire  que  nous 
nous  sommes  occupés  d’établir  les  conditions  d’équilibre  du 
solide.  Nous  avons  vu  que  ces  conditions  d’équilibre  sont  com- 
plètement exprimées  par  les  six  équations  (a).  Il  peut  arriver 
qu’un  solide  invariable  en  mouvement  soit  soumis  à des  forces 
qui  satisfassent  à ces  six  équations.  Dans  ce  cas,  le  solide  - n’est  • 
pas  en  équilibre  ; mais  on  dit  toujours  que  les  forces  se  font  équi- 
libre sur  ce  solide. 

§ 179.  Le  système  des  six  équations  (a)  se  simplifie  dans  di- 
verses circonstances,  ainsi  que  nous  allons  le  voir. 

Supposons  d’abord  que  toutes  les  forces  F,  F',  F",..--  appli- 
quées au  solide  invariable  soient  parallèles  entre  elles.  Si  nous 
choisissons  les  axes  auxquels  nous  rapportons  le  solide , de 
telle  manière  que  l’axe  OZ  soit  parallèle  à ces  forces,  les  com- 
posantes X et  Y de  chacune  d’elles  seront  nuUes,  et  la  compo- 
sante Z sera  égale  à la  force  elle-même.  D’après  cela,  trois  des  six 
équations  (a)  se  réduiront  à des  identités,  et  il  ne  restera  plus 
que  les  trois  autres  qui  deviendront 

xF  = 0,  iFæ  = 0,  xK//  = 0. 

Ces  trois  équations , nécessaires  et  suffisantes  pour  exprimer 
l’équilibre  d’un  solide  invariable  soumis  à un  système  de  forces 
parallèles,  peuvent  s’énoncer  ainsi  : 1®  la  somme  des  forces 
doit  être  nulle;  2®  les  sommes  des  moments  de  ces  forces,  par 
rapport  à deux  plans  rectangulaires  menés  parallèlement  à leur 
direction  (158),  doivent  être  nulles  chacune  séparément.  Cette 
seconde  condition,  correspondant  aux  deux  dernières  équations, 
peut  encore  être  énoncée  d’une  autre  manière , en  disant  que  la 
somme  des  moments  des  forces  par  rapport  à un  plan  quelconque 
parallèle  à leur  direction  doit  être  nulle. 

Considérons  encore  le  cas  où  toutes  les  forces  F,  F",  F",.... 

seraient  dirigées  dans  un  même  plan.  Si  nous  prenons  ce  plan 

pour  plan  des  .ry,  la  composante  Z de^  chacune  des  forces  sera 

nulle,  et  il  en  sera  de  même  de  la  coordonnée  de  chacun  de 

» - ■ » 

leurs  points  d’application.  Les  six  équations  (a)  se  réduiront  donc 
encore  à trois,  qui  seront^' 
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2X  = 0,  V Y = 0,  Yj:  — X^)  = 0. 

(^cs  trois  équations  peuvent  s’énoncer  en  disant  que  : 1®  les 

sommes  des  projections  des  forces  F,  F',  F", sur  deux 

droites  rectangulaires,  prises  à volonté  dans  le  plan  de  ces 
forces , doivent  être  nulles  chacune  séparément  ; 2®  que  la 
somme  des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à un  point  quel- 
conque du  plan  doit  être  aussi  nulle.  La  première  de  ces  deux 
conditions,  qui  correspond  aux  deux  premières  des  équations 
précédentes,  peut  être  remplacée  par  celle-ci  : la  somme  des 
projections  des  forces  F,  F',  F",....  sur  une  droite  quelconque 
située  dans  leur  plan,  doit  être  nulle. 

Enfin,  si  nous  supposons  que  tous  les  points  d’application 
lies  diverses  forces  F,  F',  F",....  coïncident,  les  coordonnées 
.r,  y,  Z,  étant  les  mêmes  pour  tous  ces  points,  pourront  sortir 
des  signes  x dans  les  trois  dernières  équations  (a)  : dès  lors, 
il  est  clair  que  ces  trois  dernières  équations  ne  sont  que  des  con- 
séquences des  trois  premières,  en  sorte  que  le  système  des  équa- 
tions (rt)  se  réduit  à ces  trois  premières  équations.  Dans  ce  cas, 
les  équations  auxquelles  les  forces  h’,  F',  F",....  doivent  satisfaire, 
pour  que  le  solide  soit  en  équilibre,  sont  exactement  les  memes 
que  celles  que  nous  avons  trouvées  précédemment  pour  exprimer 
l’équilibre  d’un  simple  point  matériel  (§  104)  ; et  c’est  en  effet  ce 
qui  doit  évidemment  avoir  lieu. 

§ 180.  IÈ(|uivaleiice  de  deux  systèmes  de  forces.  — Un 

système  de  forces  S est  dit  équivalent  à un  autre  système  de 
forces  S',  lorsque  ces  deux  systèmes,  considérés  comme  agissant 
sur  un  solide  invariable,  peuvent  être  mis  en  équilibre  chacun  sé- 
parément par  un  même  troisième  système  de  forces  S".  Il  est  aisé, 
d’après  cela,  d’établir  les  conditions  d’équivalence  des  deux  sys- 
tèmes S,  S',  en  se  fondant  sur  les  conditions  d’équilibre  que  nous 
avons  étudiées  précédemment. 

Pour  que  le  système  S et  le  système  S"  se  fassent  équilibre, 
il  faut  et  il  suffit  que  la  somme  des  projections  des  forces  de  ces 
deux  systèmes  sur  une  droite  quelconque  soit  nulle,  et  aussi  que 
la  somme  des  moments  de  toutes  ces  forces,  par  rapport  à une 
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droite  quelconque,  soit  également  nulle  (§  178).  Les  mêmes  con- 
ditions devant  être  remplies  pour  que  le  système  S'  et  le  système 
S"  se  fassent  équilibre,  on  en  conclut  nécessairement  que,  pour 
que  les  systèmes  S et  S'  soient  équivalents,  il  faut  et  il  suffit  : 
1"  que  la  somme  des  projections  des  forces  du  système  S sur  une 
droite  quelconque  soit  égale  à la  somme  des  projections  des 
forces  du  système  S'  sur  la  même  droite  ; 2“  que  la  somme  des 
moments  des  forces  du  système  S,  par  rapport  à une  droite  quel- 
conque, soit  égale  à la  somme  des  moments  des  forces  du  sys- 
tème S'  par  rapport  à celte  droite. 

Pour  exprimer  l’équivalence  des  deux  systèmes  S et  S',  il  suf- 
fira d’écrire  que  cette  égalité  des  sommes  de  projections  et  des 
sommes  de  moments  a lieu  pour  chacun  des  trois  axes  rectan- 
gulaires OX,  OY,  OZ,  auxquels  on  rapporte  les  directions  des  di- 
verses forces,  ainsi  (juc  les  positions  de  leurs  points  d’application, 
ce  qui  «lonnera  les  six  équations 

XX  = xX', 
xY  = xY', 
xZ  = xZ', 

X(Zi/-Y3)  = (xZy-YV), 

X (Xr  — Z./)  = (X  X'-'  — Z'x)y 
x(Y.r-Xi/)  = (xYV-XV), 

dans  lesquelles  les  premiers  membres  se  rapportent  au  système 
S,  et  les  seconds  au  système  S'. 

Par  les  diverses  transformations  que  nous  avons  fait  subir  à 
un  système  quelconque  de  forces  F,  F',  F",.**,  pour  le  réduire 
à deux  forces  seulement  R,,  R,  (§  150),  nous  n’avons  fait  que 
remplacer  le  système  primitif  successivement  par  divers  autres 
systèmes  de  forces  tous  équivalents  les  uns  aux  autres  jusqu’à 
ce  que  nous  fussions  conduits  à n’avoir  plus  que  les  deux  forces 
Rj,  R^,  formant  à elles  seules  un  système  équivalent  à tous  les 
précédents,  et  par  conséquent  aussi  équivalent  au  système  pri- 
mitif. 

§ 181.  Théorie  de»  conpie».  — Un  cüuple  est,  comme  on 
sait,  le  système  de  deux  forces  égales,  parallèles  et  de  sens  con- 
traires (§  150).  On  donne  le  nom  de  bras  de  levier  du  couple. 
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à une  droite  quelconque  menée  perpendiculairement  au.\  direc- 
tions de  ses  deux  forces,  et  terminée  aux  points  où  elle  rencontre 
ces  directions;  on  suppose  souvent  que  les  deux  forces  d’un 
couple  sont  apj)liquées  aux  extrémités  memes  de  son  bras  de 
levier.  Si  l’on  prend  la  somme  des  moments  des  deux  forces  d’un 
couple,  par  rapport  à un  point  quelconque  de  sou  plan,  on 
trouve  toujours  que  cette  somme  de  moments  est  égale  au  pro- 
duit de  l’une  des  deux  forces  du  couple  par  la  longueur  de  son 
bras  de  levier  : ce  produit  est  ce  que  l’on  nomme  le  moment  du 
couple.  On  peut  remarquer  (fue  le  moment  d’un  couple  a la 
môme  valeur  numérique  que  la  surface  du  parallélogramme 
dont  les  droites  qui  représente  les  forces  du  couple  formeraient 
deux  côtés  opposés. 

Si  l’on  projette  un  couple  sur  un  plan  quelconque,  la  projec- 
tion sera  encore  un  couple;  le  moment  du  couple  projeté  s’ob- 
tiendra en  multipliant  le  moment  du  premier  couple  par  le  cosi- 
nus de  l’angle  formé  par  son  plan  avec  le  plan  de  projection  : 
cette  proposition  se  démontre  facilement,  en  substituant  au  mo- 
ment du  couple  le  parallélogramme  dont  il  vient  d’être  question. 

La  somme  des  moments  des  deux  forces  d’un  couple,  par  rap- 
port à une  droite  quelconque,  est  égale  au  moment  du  couple 
suivant  lequel  le  couple  donné  se  projette  sur  un  plan  perpendi- 
culaire à la  droite.  Il  s’ensuit  que  la  somme  des  moments  des 
deux  forces  d’un  couple,  par  rapport  à une  droite,  est  la  même 
que  la  somme  des  moments  de  ces  deux  forces,  par  rapport  à 
une  autre  droite  quelconque,  parallèle  à la  première.  Cette 
somme  de  moments  est  nulle,  si  la  droite  à laquelle  les  moments 
se  rapportent  est  parallèle  au  plan  du  couple;  elle  est  maximum 
si  la  droite  est  perpendiculaire  à ce  plan. 

Deux  couples  sont  équivalents  (§  180)  lorsque  leurs  plans 
sont  parallèles  ou  coïncident,  que  leurs  moments  sont  égaux,  cl 
qu’ils  tendent  à.  faire  tourner  leurs  bras  de  levier  dans  le  même 
sens.  On  voit,  en  effet,  que,  d’une  part,  la  somme  des  projec- 
tions des  deux  forces  du  premier  couple,  sur  une  droite  quel- 
conque, est  égale  à la  somme  des  projections  des  deux  forces 
du  second  couple  sur  la  même  droite,  puisque  chacune  de  ces 
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Oeux  sommes  est  nulle  ; et  que,  d’une  autre  part,  la  somme  des 
moments  des  deux  forces  du  premier  couple,  par  rapport  à une 
droite  quelconque,  est  égale  à la  somme  des  moments  des  deux 
forces  du  second  couple,  par  rapport  à la  même  droite,  ainsi 
que  cela  résullc  des  propositions  qui  viennent  d’être  établies. 
Deux  couples  qui  ne  satisferaient  pas  aux  conditions  énoncées 
ici  ne  seraient  évidemment  pas  équivalents  : la  somme  des  mo- 
ments des  forces  du  premier  couple,  par  rapport  à une  droite, 
ne  serait  pas  égale  à la  somme  des  moments  des  forces  du  se- 
cond couple,  par  rapport  à la  même  droite,  quelle  que  fût  la  po- 
sition de  cette  droite  dans  l’espace. 

Il  résulte  de  là  qu’un  couple  appliqué  à un  solide  invariable 
en  équilibre  peut  être  transporté  parallèlement  à lui-même, 
comme  on  voudra,  dans  son  plan  ou  dans  un  plan  parallèle; 
qu’on  peut  le  faire  tourner  comme  on  voudra,  dans  son  plan, 
après  qu’on  l’a  ainsi  transporté  ; qu’on  peut  même  changer  la 
grandeur  commune  de  ses  deux  forces,  en  faisant  varier  en  même 
temps  son  bras  de  levier  dans  un  rapport  inverse,  sans  qu’il  cesse 
d’être  équivalent  à ce  qu’il  était  primitivement.  Si  l’on  se  reporte 
à la  définition  qui  a été  donnée  précédeniment  (§  101)  du  mo- 
ment résultant  d’un  système  quelconque  de  forces,  par  rapport 
à un  point,  on  verra  que,  dans  le  cas  où  le  système  de  forces 
consiste  simplement  en  un  couple,  ce  moment  résultant  est  tou- 
jours le  meme,  quel  que  soit  le  point  auquel  on  le  rapporte,  et 
a pour  valeur  le  moment  même  du  couple  : en  effet,  on  peut 
toujours  transporter  le  couple  parallèlement  à lui-même,  de  ma- 
nière que  le  point  d’application  de  l’une  de  scs  deux  forces 
vienne  coïncider  avec  le  point  par  rapport  auquel  on  veut  éva- 
luer son  moment  résultant;  de  sorte  que  ce  moment  résultant  est 
égal  au  produit  de  la  seconde  force  du  couple  par  sa  distance 
au  point  d’application  de  la  première. 

Si  l’on  considère  un  système  quelconque  de  couples  appliqués 
à un  solide  invariable  en  équilibre,  les  forces  qui  composent  ces 
couples  peuvent  toujours  être  remplacées  par  deux  forces  seule- 
ment, R,,  Ro  (§  lôO).  Ces  deux  forces  R,,  R.  forment  nécessaire- 
ment un  couple;  car  elles  constituent  un  système  équivalent  au 
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système  des  couples  donnés,  el,  par  conséquent,  la  somme  de 
leurs  projections  sur  une  droite  quelconque  doit  être  nulle 
comme  la  somme  des  projections  des  forces  de  ces  couples 
donnés  sur  la  même  droite  (§  180),  ce  qui  ne  peut  avoir  lieu 
qu’autant  qu’elles  sont  égales,  parallèles  et  de  sens  contraires. 
Ainsi  un  système  quelconque  de  couples  peut  toujours  être 
remplacé  par  un  couple  unique  auquel  on  donne  le  nom  de 
couple  l'ésulfant ; par  opposition,  les  couples  auxquels  il  peut 
être  substitué  sont  souvent  désignés  sous  le  nom  de  couples 
composants.  Pour  trouver  le  couple  résultant  K d’un  système  de 

couples  donnés  C,  C',  G", , transportons  ces  couples  donnés 

parallèlement  à eux-mêmes,  de  manière  que  le  point  d’applica- 
tion de  l’une  des  forces  de  chacun  d’eux  coïncide  avec  un  cer- 
tain point  0;  imaginons,  en  outre,  que  le  couple  cherché  K soit 
dans  une  position  analogue,  c’est-à-dire  que  l’une  de  ses  deux 
forces  ait  également  son  point  d’application  en  O ; enfin  appli- 
quons au  système  des  couples  C,  C',  C”, , pris  dans  cette  posi- 

tion, le  théorème  établi  précédemment  (§  161)  relativement  à la 
composition  des  moments  d’un  système  quelconque  de  forces 
par  rapport  à un  point,  et  considérons  les  moments  des  forces 
des  couples  C,  C',  P‘Vr  rapport  au  point  0 : en  effec- 

tuant une  construction  analogue  au  polygone  des  forces  sur  les 

axes  des  moments  des  forces  de  C,  G',  G", qui  n’agissent  pas 

sur  le  point  0,  on  trouvera  l’axe  du  moment  de  la  force  K. 
qqi  n’est  pas  appliquée  à ce  point  O,  et  par  conséquent  on  aura 
à la  fois  la  direction  du  plan  du  couple  résultant  K,  la  grandeur 
de  son  moment,  et  le  sens  dans  lequel  il  tend  à h^ire  tourner  sou 
bras  de  levier. 

Lorsqu’on  prend  ainsi  le  moment  de  l’une  des  deux  forces  d’un 
couple,  par  rapport  au  point  d’application  de  l’autre  force’,  et 
qu’on  détermine  l’axe  qui  représente  ce  moment  (§  160),  on  a 
ce  qu’on  nomme  Yaxe  du  couple.  Get  axe,  qu’on  peut  mener  par 
un  point  quelconque  de  l’espace,  suffit  pour  représenter  complè- 
tement le  couple  auquel  il  correspond  ; il  fait  connaître  la  direc- 
tion du  plan  du  couple,  la  grandeur  du  moment  de  ce  couple,  et 
le  sens  dans  lequel  il  agit.  On  voit,  par  ce  qui  précède,  que, 
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pour  composer  un  système  quelconque  de  couples,  on  n’a  qu’à 
considérer  les  axes  de  ces  couples  menés  par  un  même  point 
de  l’espace,  et  à composer  ces  axes  entre  eux  comme  si  c’étaient 
des  forces  : l’axe  résultant  de  cette  composition  est  l’axe  du  cou- 
ple résultant  cherché. 

§ 182.  l'snge  de  la  théorie  des  coaples,  pour  la  eom po- 
sition des  forces  appliquées  d un  solide  invariable.  — Lite 

force  F appliquée  en  un  point  A d’un  solide  invariable,  fig.  01, 
peut  être  transportée  parallèlement  à ellc-inéme 
en  un  autre  point  B du  meme  solide,  pourvu  qu’on 
lui  adjoigne  un  couple  situé  dans  le  plan  FAB  et 
ayant  pour  moment  le  produit  de  la  force  F par  la 
distance  du  point  B à sa  direction  primitive.  En 
effet,  si  l’on  applique  en  B deux  forces  F',  F",  toutes 
deux  égales  à F,  suivant  une  même  droite  parallèle 
à la  direction  de  la  force  F,  et  en  sens  contraires 
l’une  de  l’autre,  ces  deux  forces  se  feront  équilibre  ; 
et,  par  conséquent,  le  système  des  trois  forces  F,  F', 

F"  sera  équivalent  à la  force  F : or  ce  système  peut 
être  regardé  comme  se  composant  de  la  force  F'  et  du  couphî 
formé  par  les  deux  forces  F,  F",  ce  qui  est  conforme  à la  propo- 
sition énoncée. 

Considérons  un  système  quelconque  de  forces  appliquées  à 
un  solide  invariable.  D’après  ce  que  nous  venons  de  voir, 
chacune  de  ces  forces  peut  être  transportée  parallèlement  à 
elle-même  en  un  point  0,  pris  à volonté  dans  le  solide  ou  lié 
invariablement  avec  lui,  pourvu  qu’eà  la  force  ainsi  transportée 
on  joigne  le  couple  dû  à cette  translation  ; le  système  des  forces 
données  peut  donc  toujours  être  remplacé  par  un  système  de 
forces  égales  et  parallèles  aux  premières,  et  appliquées  au 
point  0,  joint  à un  système  de  couples.  Toutes  les  forces  ap- 
pliquées au  point  0 peuvent  se  composer  en  une  seule  force; 
tous  les  couples  peuvent  également  se  composer  en  un  seul 
couple  (§  181)  : donc  le  système  donné  se  trouvera  remplacé 
par  une  force  unique  appliquée  au  point  0 et  un  couple  unique. 
On  peut  toujours  supposer  que  le  point  d’application  de  l’une 
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lies  deux  forces  du  couple  coïncide  avec  le  point  0;  dès  lors, 
deux  des  trois  forces  auxquelles  le  système  vient  d’ètrc  réduit 
sont  appliquées  au  incnic  point  0,  et  peuvent  se  composer  en  une 
seule  agissant  également  sur  ce  point  : donc  le  système  des 
Idrces  données  se  trouve,  en  définitive,  remplacé  par  deux 
forces  dont  une  agit  sur  un  point  0 choisi  à volonté.  Nous  retom- 
i)ons  ainsi  sur  un  résultat  que  nous  avions  déjà  obtenu  par 
d’autres  considérations  (§  150). 

§ i8d.  Application  «les  théories  précé«lcntcs  à l’équi- 
libre (l’un  système  matériel  «luclconciuc.  — Nous  ne  devonS 
pas  oublier  que  tout  ce  qui  a été  dit  dans  ce  chapitre  et  dans  les 
<leux  précédents  se  rapporte  à un  solide  invariable  considéré  à 
rétat  d’équilibre.  Voyons  comment  les  théories  que  nous  avons 
établies  dans  ces  trois  chapitres  peuvent  s’appliquer  à un  système 
matériel  quelconque. 

Nous  observerons  d’abord  qu’il  existe  dans  la  nature  un  grand 
nombre  de  corps  solides  qui  ne  se  déforment  que  de  quantités 
tout  à fait  inappréciables,  sous  l’action  des  forces  qui  leur  sont 
habituellement  appliquées  : tels  sont  la  plupart  des  matériaux  qui 
entrent  dans  les  constructions  et  dans  les  machines.  On  peut 
donc  appliquer  approximativement,  à ces  solides  naturels,  ce  qui 
a été  dit  dans  le  cas  des  solides  invariables;  il  n’en  résultera 
qu’une  erreur  extrêmement  faible,  et  d’autant  plus  faible  que 
ces  solides  naturels  se  rapprocheront  plus  de  la  rigidité  absolue 
des  solides  invariables. 

D’un  autre  côté,  lorsqu’un  .système  matériel  est  en  équi- 
libre, quelle  que  soit  d’ailleurs  sa  nature,  on  peut  évidemment 
supposer  qu’il  soit  rendu  invariable  de  forme  sans  que  l’équi- 
libre soit  troublé  : dès  lors,  les  forces  qui  sont  appliquées  aux 
diverses  parties  du  système  matériel,  et  qui  se  font  équilibre 
sur  ce  système  transformé  en  un  solide  invariable,  doivent 
satisfaire  aux  conditions  d’équilibre  que  nous  avons  trouvées 
précédemment.  Les  six  équations  que  nous  avons  obtenues 
pour  exprimer  cet  équilibre  (§  177),  et  qui  étaient  suffisantes 
dans  le  cas  d’un  solide  invariable,  subsistent  donc  encore  dans 
le  cas  de  Téquilibre  d’un  système  matériel  quelconque.  Quoi- 
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qu’elles  ne  suffisent  plus  pour  exprimer  complètement  l’équi- 
libre dans  ce  cas,  on  n’en  est  pas  moins  en  droit  de  s’en  servir 
pour  en  tirer  les  valeurs  de  quelques-unes  des  forces  qui  y 
entrent  comme  inconnues;  et  les  résultats  auxquels  on  arrive 
ainsi  sont  rigoureusement  exacts,  tout  aussi  bien  que  si  le  sys- 
tème matériel  était  réellement  un  solide  invariable  ayant  la 
forme  de  ce  système  pris  à l’état  d’équilibre.  D’après  cela, 
quand  il  ne  s’agit  que  d’arriver  à ces  six  équations  d’équilibre, 
ou  bien  à des  relations  qui  en  soient  des  conséquences  néces- 
saires, on  peut  appliquer,  aux  forces  qui  agissent  sur  un  sys- 
tème matériel  quelconque  en  équilibre,  tout  ce  qui  a été  'dit 
relativement  à la  composition  des  forces  appliquées  à un  so- 
lide invariable  et  au  remplacement  d’un  système  de  forces  par 
un  autre  système  équivalent;  mais  cette  composition  des  forces, 
et  en  général  la  substitution  d’un  système  de  forces  à un  autre, 
ne  doivent  pas  être  considérées  comme  pouvant  s’effectuer  réelle- 
ment, sans  que  l’état*  d’équilibre  du  système  matériel  soit  changé, 
à moins  cependant  que  les  forces  dont  il  s’agit  ne  soient  appli- 
quées à un  même  point  du  système  matériel. 
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§ 184.  Théorème  du  travail  virtuel,  pour  un  ftjastème 
matériel  quelconque.  — NouS  avonS  VU  (§  104)  quC,  pour  qu’un 
point  matériel  soit  en  équilibre,  il  faut  et  il  suffit  que  la  résultante 
de  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appliquées  soit  nulle.  Nous  pou- 
vons évidemment  exprimer  cette  condition  en  disant  que  le  tra- 
vail virtuel  (§  1 70)  de  la  résultante  est  nul,  pour  tout  déplacement 
infiniment  petit  attribué  au  point  matériel  : car,  si  cette  résultante 
est  nulle,  son  travail  est  aussi  nul,  quel  que  soit  le  déplacement 
de  son  point  d’application;  et  réciproquement,  si  le  travail  de 
cette  force  est  nul  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué 
au  point  sur  lequel  elle  agit,  elle  est  nécessairement  nulle  elle- 
même.  Mais  nous  savons  que  le  travail  de  la  résultante  de  plu- 
sieurs forces  appliquées  à un  même  point  est  égal  à la  somme 
des  travaux  des  composantes  (§  117)  : donc  on  peut  dire  que,  pour 
qu’un  point  matériel  soit  èn  équilibre,  il  faut  et  il  suffit  que  la 
somme  des  travaux  virtuels  de  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées soit  nulle  pour  tout  déplacement  infiniment  petit  attribué  à 
ce  point. 

Nous  pouvons  remarquer  que  la  proposition  qui  vient  d’être 
établie  est  comprise,  comme  cas  particulier,  dans  le  théorème 
du  travail  virtuel  que  nous  avons  démontré  précédemment  pour 
un  solide  invariable;  car  un  point  matériel  peut  être  regardé 
<‘-omme  étant  un  solide  invîtriable  dont  toutes  les  dimensions 
sont  nulles. 
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Considérons  maintenant  un  système  quelconque  de  points 
matériels,  soumis  aux  actions  de  diverces  forces,  tant  intérieures 
qu’extérieures  (§  151).  Si  un  pareil  système  est  en  équilibre, 
•c’est-à-dire  reste  en  repos  malgré  l’action  des  forces  qui  lui  sont 
Appliquées,  chacun  des  points  matériels  qui  le  composent  est 
iui-méme  en  équilibre  ; la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces 
qui  agissent  sur  chaque  point  est  donc  nulle,  pour  tout  dépla- 
cement infiniment  petit  attribué  à ce  point.  Il  résulte  de  là  que 
la  somme  des  travaux  virtuels  de  toutes  les  forces  qui  agissent 
sur  les  divers  points  matériels  du  système  est  égale  à zéro, 
quels  que  soient  les  déplacements  infiniment  petits  et  indé- 
pendants les  uns  des  autres  que  l’on  imagine  être  pris  en  même 
temps  par  ces  différents  points.  Uéciproquemeiit,  si  la  somme 
des  travaux  virtuels  de  toutes  les  forces  appliquées  au  système 
•est  nulle,  pour  tous  les  déplacements  possibles  attribués  aux 
divers  points  qui  le  composent,  le  système,  supposé  primitive- 
ment en  repos,  ne  sortira  point  de  cet  état  de  repos  : car,  si  l’on 
me  déplace  qu’un  seul  de  ces  points  matériels,  ce  qui  revient  à 
supposer  que  les  déplacements  de  tous  les  autres  sont  nuis,  on 
en  conclura  que  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces  ap- 
pliquées à ce  point  est  égale  à zéro,  quel  que  soit  d’ailleurs  le 
déplacement  qu’on  lui  attribue,  c’est-à-dire  que  ce  point,  consi- 
déré seul,  est  en  équilibre;  le  même  raisonnement,  appliqué 
successivement  aux  divers  points  du  système,  montrera  que 
tous  ces  points  sont  en  équilibre,  chacun  séparément;  et,  par 
conséquent,  le  système  tout  entier  est  en  équilibre.  Ainsi,  l’on 
-peut  dire  que,  pour  qu’un  système  matériel  quelconque  soit 
en . équilibre,  il  faut  et  il  suffit  que  la  somme  des  travaux  vir- 
tuels de  toutes  les  forces  qui  agissent  sur  ces  divers  points  soit 
nulle,  quels  que  soient  les  déplacements  infiniment  petits  et 
indépendants  les  uns  des  autres,  que  l’on  imagine  être  pris  en 
même  temps  par  ces  différents  points.  C’est  en  cela  que  consiste 
le  théorème  du  travail  virtuel  pour  un  système  matériel  quel- 
conque. 

11  est  à peine  nécessaire  d’ajouter  que  le  théorème  du  travail 
wirtuel  s’applique,  non-seulement  à la  totalité  d’un  système 
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matériel  en  équilibre,  mais  aussi  à une  portion  quelconque  de 
ce  système,  considérée  à part.  Les  actions  que  les  divers  points 
matériels  de  cette  portion  du  système  éprouvent,  de  la  part  de 
tous  les  autres  points  du  système  matériel,  jouent  alors  le  rôle 
de  forces  extérieures;  tandis  qu’elles  rentrent  dans  la  catégorie 
des  forces  intérieures,  quand  on  considère  le  système  tout  entier. 

§ 185.  Parmi  tous  les  déplacements  virtuels,  en  nombre  in- 
fini, que  nous  pouvons  attribuer  simultanément  aux  divers 
points  d’un  système  matériel,  choisissons  en  particulier  des 
déplacements  tels  que  les  distances  mutuelles  de  tous  les  points 
du  système  restent  les  mêmes;  c’est-à-dire,  concevons  que 
nous  déplacions  le  système  matériel  tout  d’une  pièce,  comme 
si  c’était  un  solide  invariable.  L’équation  fournie  par  le  théo- 
rème du  travail  virtuel,  pour  un  pareil  déplacement  de  l’en- 
semble des  points  matériels  du  système,  ne  contiendra  aucun 
terme  dépendant  des  forces  intérieures  : les  forces  extérieures 
y entreront  seules.  En  effet,  les  forces  intérieures  d’un  sys- 
tème matériel  sont  deux  à deux  égales  et  directement  oppo- 
sées; d’ailleurs,  dans  le  déplacement  particulier  que  nous 
considérons,  la  distance  de  deux  quelconques  des  points  ma- 
tériels du  système  ne  change  pas  : il  s’ensuit  que  les  travaux 
virtuels  des  forces  intérieures  sont  deux  à deux  égaux  et  de 
signes  contraires  (§  175),  et  que,  par  conséquent,  ces  travaux 
disparaissent  tous  de  l’équation  fournie  par  le  théorème  du 
travail  virtuel. 

Si  nous  rapportons  les  divers  points  du  système  matériel  à 
trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  nous  pourrons  attribuer 
en  particulier  à ce  système  un  mouvement  d’ensemble  qui 
soit,  ou  bien  un  mouvement  de  translation  parallèle  à l’un  des 
trois  axes,  ou  bien  un  mouvement  de  rotation  autour  de  l’uu 
des  trois  axes.  En  appliquant  le  théorème  du  travail  virtuel > 
pour  chacun  de  ces  six  mouvements,  on  trouvera  évidemment 
des  équations  identiques  aux  équations  (a)  du  §177;  puisque 
ces  équations  (a)  ont  été  obtenues  en  donnant  au  solide  inva- 
riable dont  on  s’occupait  précisément  les  six  mouvements 
virtuels  qui  viennent  d’être  indiqués.  Ainsi  les  forces  exté~ 
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ricures,  appliquées  à un  système  matériel  quelconque  en 
équilibre,  satisfont  nécessairement  aux  six  équations  qui  expri- 
meraient l’équilibre  de  ce  système,  s’il  devenait  un  solide  inva- 
riable sans  changer  de  forme.  Nous  avions  déjà  été  conduits  à 
cette  conséquence  par  d’autres  considérations  (§  183). 

Il  résulte  de  ce  qui  a été  dit,  à l’occasion  de  l’équilibre  d’un 
solide  invariable  (§  178),  qu’un  mouvement  virtuel  d’ensemble 
du  système  matériel,  qui  serait  différent  de  chacun  des  six 
mouvements  particuliers  dont  on  vient  de  parler,  ne  condui- 
rait à aucune  relation  nouvelle  entre  les  forces  extérieures  : 
l’équation  que  l’on  obtiendrait  en  appliquant  le  théorème  du 
travail  virtuel  à ce  mouvement  d’ensemble,  quel  qu’il  soit,  ne 
serait  qu’une  conséquence  des  six  équations  auxquelles  on  ar- 
rive en  considérant  successivement  trois  translations  parallèles 
aux  axes,  et  trois  rotations  autour  de  ces  axes. 

Les  six  équations  auxquelles  les  forces  extérieures  doivent 
satisfaire  dans  tous  les  cas,  et  qui  suffiraient  pour  exprimer 
l’équilibre  du  système,  s’il  était  rendu  invariable  de  forme,  ne 
suffisent  évidemment  pas  pour  exprimer  cet  équilibre,  lorsque 
les  divers  points  matériels  qui  composent  le  système  sont  li- 
bres de  se  rapprocher  ou  de  s’éloigner  les  uns  des  autres, 
comme  nous  le  supposons  ici.  On  ne  peut  exprimer  complète- 
ment l’équilibre  du  système  qu’en  joignant  à ces  six  équations, 
toujours  nécessaires,  d’autres  équations  que  l’on  obtiendra  en 
attribuant  aux  divers  points  du  système  des  déplacements  tels 
qu’ils  ne  restent  pas  aux  mêmes  distances  les  uns  des  autres, 
équations  qui  renfermeront  généralement  les  forces  intérieures 
en  même  temps  que  les  forces  extérieures. 

• § 180.  Théorème  du  travail  virtuel,  pour  un  ejstëme 
matériel  dans  lequel  on  Imagine  des  liaisons.  — 11  est  sou- 
vent utile  de  simplifier  les  conditions  dans  lesquelles  se  trouve 
un  système  matériel  dont  on  veut  étudier  l’équilibre,  en  ima- 
ginant des  liaisons  établies  dans  diverses  parties  de  ce  système. 
On  entend  par  liaisons  des  conditions  que  le  système  doit  né- 
cessairement remplir,  et  que  nous  supposerons  rentrer  dans  les 
Irois  suivantes,  savoir  : 
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1®  Que  certains  points  du  système  restent  à des  distances  ' 
invariables  les  uns  des  autres; 

2®  Que  certains  points  soient  obligés  de  rester  sur  des  cour- 
bes fixes,  ou  sur  des  surfaces  fixes,  sans  éprouver  de  frottement 
de  la  part  de  ces  courbes  ou  de  ces  surfaces,  conformément  à 
ce  que  nous  avons  dit  précédemment  pour  un  simple  point  ma- 
tériel (|§  126  et  134); 

3®  Enfin,  que  certaines  parties  du  système,  considérées  comme 
des  solides  invariables,  soient  assujetties  à rester  en  contact  les 
unes  avec  les  autres,  sans  qu’il  se  développe  de  frottement  entre 
leurs  surfaces. 

On  peut  concevoir  que  ces  liaisons,  que  l’on  imagine  dans 
un  système  matériel,  soient  remplacées  par  des  forces  ca- 
pables d’obliger  le  système  à satisfaire  aux  mêmes  conditions. 
Dans  le  cas  où  deux  points  doivent  rester  à une  môme  distance 
l’un  de  l’autre,  des  forces  égales  et  contraires  développées^ 
entre  ces  deux  points,  et  d’une  intensité  convenable,  pourront 
maintenir  cette  invariabilité  de  distance.  Dans  le  cas  où'  un 
point  est  obligé  de  rester  sur  une  courbe,  ou  sur  une  surface 
fixe,  sans  frottement,  une  force  égale  à la  réaction  normale  de 
la  courbe  ou  de  la  surface  sur  le  point,  peut  produire  le  même 
effet.  Dans  le  cas  où  deux  parties  du  système,  considérées  comme 
deux  solides  invariables,  sont  assujetties  à rester  en  contact, 
sans  qu’il  y ait  de  frottement  entre  leurs  surfaces,  on  peut 
regarder  ce  résultat  comme  produit  par  deux  forces  égales  et 
contraires,  agissant  sur  les  deux  solides,  aux  points  par  les- 
quels ils  se  touchent,  et  suivant  la  normale  commune  à leurs 
surfaces  ; ces  deux  forces  doivent  agir  comme  des  forces  attrac- 
tives entre  les  points  auxquels  elles  sont  appliquées,  ou  bien 
comme  des  forces  répulsives,  suivant  que  les  deux  solides 
tendent  à s’écarter  l’un  de  l’autre,  ou,  au  [contraire,  à pénétrer 
l’un  dans  l’autre. 

En  substituant  aux  liaisons  les  forces  qui  peuvent  en  tenir 
lieu,  on  fait  rentrer  le  système  matériel  dans  le  cas  général  pour- 
lequel  le  théorème  du  travail  virtuel  a été  établi  précédemment 
(§  184).  Pour  que  ce  système  soit  en  équilibre,  il  faut  et  ib 
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suffît  que  la  somme  des  travaux  virtuels  de  toutes  les  forces, 
compris  celles  qui  remplacent  les  liaisons,  soit  égale  à zéro, 
quels  que  soient  les  déplacements  virtuels  qu’on  attribue  aux 
différents  points  matériels  dont  il  est  formé.  Mais  si,  parmi  tous 
les  déplacements  infiniment  petits  qu’on  peut  attribuer  à ces 
divers  points  matériels,  on  choisit  spécialement  ceux  qui  sont 
compatibles  avec  les  liaisons^  on  verra  que  les  forces  qui  tien- 
nent lieu  des  liaisons  disparaîtront  d’elles-mêmes  dans  les 
équations  fournies  par  le  théorème  du  travail  virtuel.  En  effet, 
si  l’on  considère  en  premier  lieu  les  deux  forces  capables  de 
maintenir  l’invariabilité  de  distance  de  deux  points  du  système, 
la  somme  des  travaux  de  ces  deux  forces  est  nulle  pour  tout  dé- 
placement virtuel  en  vertu  duquel  la  distance  des  deux  points 
ne  change  pas  (§  175).  Si  l’on  considère  en  second  lieu  la  force 
capable  d’empêcher  un  point  de  sortir  d’une  courbe  fixe  ou 
d’une  surface  fixe,  le  travail  de  cette  force  correspondant  à un 
déplacement  virtuel  du  point  dirigé  suivant  la  courbe  fixe  ou 
sur  la  surface  fixe  est  égal  à zéro,  puisque  ce  déplacement  vir- 
tuel est  perpendiculaire  à la  direction  de  la  force.  Enfin,  si 
l’on  considère  les  deux  forces  capables  de  maintenir  les  sur- 
faces S,  S',  fig.  92,  de  deux  solides  invariables  en  contact  l’une 
avec  l’autre,  la  somme  des  travaux  de  ces 
deux  forces  est  nulle  pour  tout  mouvement 
virtuel  du  système  en  vertu  duquel  ces  deux 
surfaces  ne  cessent  pas  de  se  toucher;  car 
les  positions  Aj,  A'j,  où  les  points  des  deux 
surfaces  qui  coïncidaient  primitivement  en 
A,  viennent  se  placer  par  suite  de  ce  mou- 
vement virtuel,  sont  toutes  deux  situées  sur 
le  plan  tangent  commun  à ces  surfaces  après  leur  déplacement, 
plan  tangent  qui  ne  fait  qu’un  angle  infiniment  petit  avec  le  plan 
tangent  commun  en  A;  les  déplacements  AA,,  AA',  des  points 
d’application  des  deux  forces,  que  nous  supposons  appliquées 
aux  deux  solides  pour  les  maintenir  en  contact  l’un  avec  l’autre, 
ont  donc  une  même  projection  sur  la  direction  commune  NN' 
de  ces  forces,  puisque  NN'  est  la  normale  commune  aux  deux 
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surfaces  en  A ; et  par  conséquent  la  somme  des  travaux  virtuels  • 
de  ces  deux  forces  égales  et  contraires  est  nulle  pour  un  pareil  > 
mouvement  virtuel.  On  peut  dire  d’après  cela  que,  si  l’on  met  de  > 
côté  toutes  les  forces  capables  de  remplacer  les  liaisons,  pour , 
ne  s’occuper  que  des  autres  forces  directement  appliquées  aux 
diverses  parties  du  système  matériel,  et  si  l’on  suppose  que  le  i 
système  soit  en  équilibre,  la  somme  des  travaux  virtuels  de  ces 
dernières  forces  est  nulle  pour  tout  déplacement  virtuel  compatible 
avec  les  liaisons. 

Nous  allons  voir  que,  réciproquement,  si  la  somme  des  tra- 
vaux virtuels  des  forces  F,  F',  F",..-,  directement  appliquées  au 
système  matériel,  est  égale  à zéro,  pour  tout  déplacement  infi- 
niment petit  compatible  avec  les  liaisons,  ce  système  est  en 
équilibre.  En  effet,  s’il  n’y  avait  pas  équilibre,  le  système  maté- 
riel dont  il  s’agit  se  mettrait  en  mouvement  sous  l’action  des. 
forces  F,  F',  F",....,  et  son  mouvement  s’effectuerait  conformé- 
ment aux  liaisons  auxquelles  il  est  assujetti;  on  pourrait  évi- 
demment s’opposer  à ce  mouvement  en  appliquant  à chacun  des 
points  matériels  du  système  une  force  convenable  dirigée  en 
sens  contraire  de  la  direction  suivant  laquelle  ce  point  matériel 
tendrait  à se  déplacer;  dès  lors  le  système  matériel  serait  en 
équilibre  sous  l’action  des  forces  Q,  Q',  Q",....,  que  l’on  devrait 

ainsi  appliquera  ses  divers  points,  et  des  forces  F,  F',  F" , 

<}ue  l’on  avait  déjà.  D’après  ce  qui  vient  d’étre  établi,  il  n’y  a 
qu’un  instant,  la  somme  des  travaux  de  cet  ensemble  de  forces 
Q,  Q',  Q',-..-,  F,  F',  F",....,  devrait  être  nulle,  pour  tout  dépla- 
cement virtuel  compatible  avec  les  liaisons,  et  en  particulier 
pour  le  déplacement  infiniment  petit  que  le  système  aurait  pris 
tout  d’abord  sous  l’action  des  forces  F,  F',  F",....  seules,  si  l’on 
n’avait  pas  appliqué  les  forces  Q,  Q',  Q",....  pour  s’y  opposer. 
Mais,  par  hypothèse,  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces 
F,  F',  F",....  est  nulle  pour  tout  déplacement  compatible  avec 
les  liaisons,  et  par  conséquent  pour  le  mouvement  particulier 
dont  il  s’agit  : donc,  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces 
Q,  Q',  Q",.***  devrait  aussi  être  nulle  pour  ce  mouvement  parti- 
culier, ce  qui  est  impossible,  puisque,  dans  ce  mouvement,  le 
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point  d’application  de  chacune  de  ces  forces  Q se  déplace  pré- 
cisément en  sens  contraire  du  sens  dans  lequel  la  force  agit; 
ce  qui  fait  que  les  travaux  virtuels  des  forces  Q,  Q'  Q",....  sont 
tous  négatifs. 

Il  résulte  de  ce  qui  vient  d’être  dit  que,  pour  qu’un  système 
matériel,  dans  lequel  oq  imagine  des  liaisons,  soit  en  équilibre 
sous  l’action  de  diverses  forces,  F,  F',  F",.*-->  directement  appli- 
quées à ses  différents  points,  il  faut  et  il  suffit  que  la  somme  des 
travaux  virtuels  de  ces  forces  soit  nulle  pour  tout  déplacement  in- 
finiment petit  compatible  avec  les  liaisons. 

§ 187.  Un  solide  invariable  est  un  cas  particulier  d’un  système 
matériel  dans  lequel  existent  des  liaisons,  puisqu’un  pareil 
solide  n’est  autre  chose  qu’un  système  matériel  dont  les  divers 
points  sont  supposés  à des  distances  invariablês  les  uns  des 
autres.  D’après  cela,  donner  au  solide  un  mouvement  virtuel 
compatible  avec  les  liaisons  qu’on  imagine  à son  intérieur,  c’est 
le  déplacer  tout  d’une  pièce,  sans  qu’il  éprouve  aucun  change- 
ment de  forme  dans  ses  diverses  parties.  Il  résulte  de  là  que, 
pour  qu’un  solide  invariable  soit  en  équilibre  sous  l’action  de 
diverses  forces,  il  faut  et  il  suffit  que  la  somme  des  travaux  vir- 
tuels de  ces  forces  soit  nulle  pour  tout  mouvement  infiniment 
petit  attribué  au  solide,  la  forme  du  solide  restant  d’ailleurs  tou- 
jours la  même,  malgré  le  changement  de  position  qu’on  lui  fait 
subir.  Nous  retrouvons  ainsi  le  théorème  du  travail  virtuel,  dans 
le  cas  d’un  solide  invariable,  tel  que  nous  l’avons  établi  précé- 
demment (§  i 70)  par  des  considérations  directes.  11  est  impor- 
tant de  remarquer  cependant  que,  pour  arriver  à l’établir  ainsi 
directement,  nous  avons  dû  admettre  tout  d’abord  (§  1 53)  que 
deux  forces  égales  et  contraires  appliquées  à deux  points  diffé^ 
rents  d’un  solide  invariable,  et  suivant  la  droite  qui  les  joint,  se 
font  mutuellement  équilibre  ; tandis  que  nous  venons  en  dernier 
lieu  de  démontrer  ce  même  théorème  du  travail  virtuel,  sans 
rien  admettre  de  plus  que  les  principes  énoncés  dans  le  chapitre 
premier  du  livre  II,  et  les  conséquences  que  nous  en  avons  dé- 
duites par  une  suite  de  raisonnements  rigoureux.  Cette  proposi,- 
tion  que  nous  avons  admise  relativement  à deux  forces  égales 
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et  directement  opposées,  appliquées  à deux  points  différents  d’un 
solide  invariable,  et  qu’on  peut  regarder  comme  évidente  par  elle- 
même,  se  trouverait  donc  justifiée  par  ce  qui  précède,  si  l’on 
voyait  quelque  difficulté  à la  considérer  comme  évidente. 

En  appliquant  le  théorème  du  travail  virtuel,  dans  le  cas  d’un 
solide  invariable  soumis  à l’action  de  diverses  forces,  nous 
avons  trouvé  les  six  équations  (o)  du  § 177,  équations  qui  sont 
nécessaires  et  suffisantes  pour  exprimer  l’équilibre  du  solide 
sous  l’action  de  ces  forces.  Le  solide  dont  il  s’agit  n’était  assu- 
jetti à aucune  autre  condition  que  l’invariabilité  des  distances 
mutuelles  des  divers  points  matériels  qui  le  composent;  sauf 
cette  invariabilité,  il  était  entièrement  libre  de  céder  à l’action 
des  forces.  Nous  pouvons  maintenant  aller  plus  loin,  en  nous 
appuyant  sur  le  théorème  du  travail  virtuel  que  nous  venons 

t 

d’établir  pour  un  système  matériel  contenant  des  liaisons.  Nous 
pouvons  trouver  les  équations  d’équilibre  d’un  solide  invariable 
qui  n’est  pas  complètement  libre  de  céder  aux  actions  des  forces 
qui  lui  sont  appliquées. 

Considérons  en  premier  lieu  un  solide  invariable  qui  ne  peut 
que  tourner  autour  d’un  point  fixe  : si  nous  prenons  ce  point 
pour  origine  des  coordonnées,  et  que  nous  donnions  au  solide 
successivement  trois  rotations  infiniment  petites  autour  de  chacun 
des  trois  axes,  le  théorème  du  travail  nous  fournira  les  trois  équa- 
tions 

x(Zj/  — Yz)  = 0,  x(Xz  — Zæ)  = 0,  i(Yæ  — Xf/)  = 0. 

Un  mouvement  infiniment  petit  quelconque  du  solide,  compa- 
tible avec  la  liaison  à laquelle  il  est  assujetti,  ne  peut  être  qu’une 
rotation  autour  d’un  axe  passant  p.ir  le  point  fixe;  ce  mouve- 
ment peut  donc  toujours  se  décomposer  en  trois  rotations  autour 
des  axes  coordonnés,  et  par  suite  l’équation  fournie  par  le  théo- 
rème du  travail  virtuel  pour  ce  mouvement  quelconque  sera  une 
conséquence  des  trois  équations  précédentes  : il  résulte  de  là  • 
que  ces  trois  équations  sont  suffisantes  pour  exprimer  l’équilibre 
du  solide.  On  peut  comprendre  ces  équations  d’équilibre  dans  un 
seul  énoncé,  en  disant  que,  pour  qu’un  solide  invariable  qui  ne 
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peut  que  tourner  autour  d’un  point  fixe  soit  en  équilibre  sous 
Faction  de  diverses  forces,  il  faut  et  il  suffit  que  la  somme  des 
moments  de  ces  forces  par  rapport  à une  droite  quelconque 
menée  par  le  point  fixe  soit  égale  à zéro. 

Dans  le  cas  où  un  solide  invariable  ne  peut  que  tourner 
autour  d’un  axe  fixe,  il  est  aisé  de  voir  qu’une  seule  équation 
exprimera  l’équilibre  de  ce  solide  sous  l’action  des  forces  qui 
lui  sont  appliquées  : pour  que  le  solide  soit  en  équilibre,  il  faut 
et  il  suffit  que  la  somme  des  moments  des  forces  par  rapport  à 
l’axe  fixe  soit  nulle. 

Enfin,  dans  le  cas  où  un  solide  invariable  ne  peut  se  mouvoir 
que  parallèlement  à un  plan  fixe,  on  trouve  les  équations  né- 
cessaires et  suffisantes  pour  que  ce  solide  soit  en  équilibre,  en 
exprimant  que  la  somme  des  travaux  virtuels  des  forces  qui  lui 
sont  appliquées  est  nulle  pour  trois  déplacements  différents, 
savoir  : pour  deux  translations  suivant  deux  axes  rectangulaires 
tracés  dans  le  plan  fixe,  et  pour  une  rotation  autour  d’un  axe 
mené  perpendiculairement  à ce  plan  par  le  point  de  rencontre 
des  deux  premiers.  Ces  équations  d’équilibre  sont  les  mêmes 
que  celles  que  l’on  trouverait  si  l’on  projetait  toutes  les  forces 
sur  le  plan  fixe,  et  qu’on  exprimât  ensuite  que  le  solide  est  en 
équilibre  sous  l’action  de  ces  forces  projetées  (§  179). 

§ 188.  Équilibre  relatif  d’un  système  matériel.  - 

Ce  que  nous  avons  dit  pour  l’équilibre  relatif  d’un  point  maté- 
riel (§  140)  peut  s’étendre  immédiatement  à l’équilibre  relatif 
d’un  système  quelconque  de  points  matériels;  cet  équilibre 
se  ramène  à un  équilibre  absolu  par  l’adjonction  des  forces 
apparentes  correspondant  aux  divers  points  du  système,  aux 
forces  qui  sont  réellement  appliquées  à ces  différents  points. 
En  prenant  l’ensemble  de  ces  forces  apparentes  et  réelles,  et 
leur  appliquant  le  théorème  du  travail  virtuel,  on  trouvera  dans 
tous  les  cas  les  équations  auxquelles  elles  doivent  satisfaire 
pour  que  le  système  soit  en  équilibre  relatif,  c’est-à-dire  pour’ 
qu’il  ne  sorte  pas  de  l’état  de  repos  relatif  dans  lequel  on  le 
suppose  primitivement  placé. 

Les  corps  qui  nous  paraissent  en  équilibre  autour  de  nous 
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sont  seulement  en  équilibre  relatif,  puisque  la  terre  n’est  pas 
immobile.  Nous  pouvons  traiter  cet  équilibre  relatif  comme 
s’il  était  absolu,  en  considérant,  pour  chaque  molécule,  non- 
seulement  les  forces  qui  lui  sont  réellement  appliquées,  mais 
encore  la  force  d’inertie  correspondant  au  mouvement  réel 
de  cette  molécule  supposée  en  repos  par  rapport  à la  terre. 
Mais  si,  parmi  les  forces  qui  agissent  réellement  sur  les  mo- 
lécules, nous  prenons  spécialement  les  attractions  qu’elles 
éprouvent  de  la  part  de  la  masse  entière  de  la  terre,  ainsi  que  de 
la  part  du  soleil  et  de  la  lune,  et  si  nous  composons  la  force 
d’inertie  dont  nous  venons  de  parler  avec  ces  attractions,  nous 
aurons  une  résultante  qui  sera  précisément  ce  que  nous  nom- 
mons le  poids  de  cette  molécule  (§  liO),  et  la  direction  de  cette 
force  résultante  sera  la  verticale  correspondant  au  point  où 
la  molécule  est  située.  Nous  voyons  par  là  que  l’on  peut  assi- 
miler l’état  de  repos  des  corps  sur  la  terre  à un  équilibre 
absolu,  en  regardant  le  poids  de  chaque  molécule  comme  si 
c’était  une  force  qui  lui  fût  réellement  appliquée  suivant  la 
verticale,  et  exprimant  que  ce  poids,  joint  aux  forces  réelles 
autres  que  les  attractions  dont  il  vient  d’être  question,  forme  un 
système  de  forces  qui  satisfait  aux  équations  d’équilibre  fournies 
par  le  théorème  du  travail  virtuel. 

Pour  trouver  la  grandeur  de  ce  poids  de  chaque  molécule 
d’un  corps,  et  par  suite  le  poids  total  du  corps  considéré 
comme  un  solide  invariable,  nous  n’avons  pas  besoin  d’ailleurs 
de  nous  préoccuper  de  la  définition  que  nous  en  avons  donnée, 
et  de  chercher  à elfectuer  la  composition  des  attractions  que 
la  molécule  éprouve  de  la  part  de  la  terre,  du  soleil  et  de  la 
lune,  avec  la  force  d’inertie  correspondant  à son  mouvement 
d’entrainement  : l’expérience  nous  fournit  directement  la  gran- 
deur du  poids  d’un  corps,  et  de  même  elle  nous  fait  connaître 
la  verticale,  qui  est  la  direction  suivant  laquelle  ce  poids  doit 
être  regardé  comme  exerçant  son  action. 

D’après  les  explications  que  nous  avons  données  précédem- 
ment (§  149),  le  poids  d’un  corps  change  périodiquement  de 
grandeur  aux  diverses  heures  d’une  même  journée,  et  de  même 
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la  verticale  correspondant  à un  point  quelconque  change  j>é- 
riodiquement  de  direction.  11  s’ensuit  que  l’état  d’équilibre  des 
corps  sur  la  terre  doit  changer  continuellement,  par  suite  de 
ces  circonstances.  Mais  ces  changements  sont  tellement  faibles 
qu’il  n’est  généralement  pas  possible  d’en  apercevoir  les  effets, 
et  qu’il  n’y  a lieu  de  s’en  préoccuper  que  dans  des  cas  extrême- 
ment restreints:  nous  regarderons  donc  habituellement  les  poids 
des  molécules  des  corps  situés  sur  la  terre  comme  des  forces 
constantes  en  grandeur  et  en  direction. 

§ 180.  Équilibre  des  systèmes  pe.sants  dans  les- 

cfiicis  eiListent  des  liaisons.  — Considérons  un  système 
matériel  assujetti  à certaines  liaisons,  telles  que  celles  que 
nous  avons  définies  précédemment  (§  18G),  et  supposons  que 
ses  diverses  molécules  ne  sont  d’ailleurs  soumises  qu’à  l’ac- 
tion de  la  pesanteur.  Pour  qu’un  pareil  système  soit  en  équi- 
libre, il  faut  et  il  suffit  que,  pour  tout  mouvement  virtuel 
compatible  avec  les  liaisons,  le  centre  de  gravité  du  système 
reste  dans  le  plan  horizontal  dans  lequel  il  se  trouvait  d’abord. 
En  effet,  la  condition  d’équilibre,  telle  que  la  fournit  le  théo- 
rème du  travail  virtuel,  c’est  que  la  somme  des  travaux  virtuels 
des  poids  des  diverses  molécules  du  système  soit  nulle,  pour 
tout  déplacement  compatible  avec  les  liaisons  (§  186);  mais 
nous  avons  vu  (§173)  que  cette  somme  de  travaux  a toujours 
pour  valeur  le  travail  d’une  force  égale  au  poids  total  du  sys- 
tème appliquée  à son  centre  de  gravtié  : donc  on  exprimera 
l’équilibre  du  système  en  disant  que  ce  dernier  travail  est  nul 
pour  tout  déplacement  virtuel  compatible  avec  les  liaisons, 
c’est-à-dire  que,  de  quelque  manière  qu’on  effectue  ce  déplace- 
ment, le  centre  de  gravité  du  système  ne  sort  pas  du  plan  hori- 
zontal dans  lequel  il  était  primitivement  situé. 

Supposons,  par  exemple,  que  le  lieu  géométrique  de  toutes 
les  positions  que  peut  prendre  le  centre  de  gravité  d’un  sys- 
tème pesant,  lorsqu’on  donne  à ce  système  tous  les  mouve- 
nients  compatibles  avec  les  liaisons  auxquelles  il  est  assujetti, 
soit  une  ligne  courbe  ou  bien  une  surface  : le  système  sera  en 
équilibre  toutes  les  fois  que  son  centre  de  gravité  se  trouvera 
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.au  point  le  plus  élevé  ou  au  point  le  plus  bas  de  la  courbe  ou 
Àe  la  surface,  et,  en  général,  toutes  les  fois  qu’il  sera  en  un 
point  tel  que  la  tangente  à la  courbe,  ou  le  plan  tangent  à la 
surface  en  ce  point  aura  une  direction  horizontale.  S’il  arrivait 
que  le  centre  de  gravité  d’un  système  pesant  restât  constam- 
ment dans  un  même  plan  horizontal,  de  quelque  manière  qu’on 
changeât  les  positions  de  ces  diverses  parties,  en  ayant  égard 
aux  liaisons,  on  devrait  en  conclure  nécessairement  que  le 
système  est  en  équilibre  dans  toutes  ces  positions  : on  dit  alors 
que  l’équilibre  est  indiiférent.  C’est  ce  qui  aura  lieu  en  particu- 
lier, si  le  centre  de  gravité  du  système  reste  toujours  au  même 
point  de  l’espace,  de  quelque  manière  que  l’on  déplace  les 
.diverses  parties  de  ce  système. 

§ 190.  On  trouve  une  application  de  ce  qui  précède  dans  la 
construction  des  ponts-levis  à flèche.  Le  tablier  AB  du  pont, 
fig,  93,  est  mobile  autour  d’un  axe  horizontal  A;  deux  chaînes 
B,  G partent  des  deux  côtés  du  tablier,  et  vont  s’attacher  aux 
extrémités  de  deux  flèches  C,  D formant  un  cadre  mobile  au- 
tour d’un  axe  horizontal  E;  un  contre-poids  Q,  supporté  par 
les  deux  flèches,  sert  à équilibrer  le  poids  du  tablier.  On  prend 
Ja  distance  EC  égale  à AB,  et  on  donne  aux  deux  chaînes  B,  G une 


Fif.  93. 

longueur  égale  à AE  ; de  sorte  que  la  figure  ABCE  est  un  pa- 
rallélogramme dans  toutes  les  positions  que  l’on  peut  donner 
au  système,  en  faisant  tourner  les  flèches  autour  de  l’axe  E,  et  le 
tablier  autour  de  l’axe  A,  sans  que  les  chaînes  B,  C cessent  d’être 
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tendues;  il  en  résulte  que,  dans  un  pareil  mouvement,  l’angle 
■dont  le  tablier  tourne  autour  de  l’axe  A est  toujours  égal  à l’angle 
dont  les  flèches  tournent  en  même  temps  autour  de  l’axe  E.  Pour 
trouver  Je  centre  de  gravité  du  système  tout  entier,  formé  du  ta- 
blier, des  chaînes,  des  flèches  et  du  contre-poids,  nous  pouvons 
concevoir  que  chaque  chaîne  soit  remplacée  par  deux  masses 
égales  chacune  à la  moitié  de  sa  masse  et  placée  à ses  deux 
extrémités;  soient  G et  G'  les  centres  de  gravité  du  tablier  d’une 
part,  et  des  flèches  avec  le  contre-poids  Q d’une  autre  part,  en  y 
comprenant  de  part  et  d’autre  les  masses  qui  tiennent  lieu  des 
moitiés  des  chaînes;  soient,  en  outre,  P et  P'  les  poids  de  ces 
deux  parties  du  système  : le  point  d’application  de  la  résultante 
des  forces  parallèles  et  de  même  sens  P,  P',  appliquées  aux 
points  G,  G',  sera  le  centre  de  gravité  du  système  tout  entier. 
On  détermine  le  contre-poids  Q,  et  sa  position  sur  la  charpente 
formée  par  les  flèches,  de  manière  à satisfaire  à deux  conditions, 
savoir  : 1“  que  la  ligne  EG'  soit  parallèle  à AG',  pour  une  posi- 
tion particulière  du  système  ; 2°  que  l’on  ait  la  proportion 

P _ EG' 

P' “AG* 

Il  est  aisé  de  voir  que  le  parallélisme  de  EG'  et  de  AG  se  con- 
serve dans  toutes  les  positions  que  l’on  peut  donner  au  système, 
et  que,  par  conséquent,  d’après  la  seconde  des  conditions  qui 
•viennent  d’être  indiquées,  le  centre  de  gravité  de  tout  le  système 
se  trouve  toujours  en  un  point  0,  situé  sur  la  droite  AE,  de  telle 
manière  qu’on  ait 

EO~EG’“P' 

A 

Î1  résulte  de  là  que  le  pont-levis,  ainsi  constitué,  est  en  équi- 
libre indifférent  dans  toutes  les  positions  qu’on  peut  lui  donner, 
en  faisant  tourner  les  flèches  autour  de  l’axe  E,  et  par  suite  le  ta- 
blier autour  de  l’axe  A. 

Au  lieu  d’accrocher  les  chaînes  qui  supportent  le  tablier  d’un 
pont-levis  à des  flèches  munies  d’un  contre-poids,  comme  nous 
venons  de  le  dire,  on  peut  faire  passer  ces  chaînes  sur  des  pou- 
lies placées  au-dessus  du  tablier,  et  suspendre  à leurs  extrémi- 
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tés  des  contre-poids  destinés  à équilibrer  le  poids  de  ce  tablier. 
On  peut,  en  outre,  obliger  ces  contre-poids  à glisser  le  long  de 
courbes  fixes,  afin  que  la  tension  de  chaque  chaîne  due  à l’ac- 
tion du  contre-poids  qui  la  termine  varie  suivant  que  le  tablier 
du  pont  est  plus  ou  moins  relevé.  Si  l’on  détermine  ces  courbes 
fixes  de  telle  manière  que  le  centre  de  gravité  du  tablier,  des 
chaînes  et  des  contre-poids  reste  toujours  sur  un  même  plan  ho- 
rizontal, le  pont-levis  sera  en  équilibre  indifférent  dans  toutes  les 
positions  qu’on  pourra  lui  faire  prendre. 

Un  pont-levis  à flèches,  ou  bien  à contre -poids  mobiles  le 
long  de  courbes  fixes,  est  loin  de  rentrer  complètement  dans  le 
cas  des  systèmes  à liaisons  que  nous  avons  considérés.  Les  tou- 
rillons du  tablier  et  ceux  des  flèches  éprouvent  des  frottements 
de  la  part  des  ouvertures  ou  coussinets  dans  lesquels  ils  tour- 
nent; les  contre-poids  glissant  le  long  de  courbes  fixes  éprou- 
vent également  des  frottements  de  la  part  de  ces  courbes. 
Mais  il  est  clair  qu’on  peut  faire  abstraction  de  ces  frottements 
divers  dans  la  théorie  de  l’établissement  des  pont-levis,  et  rai- 
sonner comme  nous  l’avons  fait,  en  faisant  rentrer  ces  appareils 
dans  les  systèmes  à liaisons  que  nous  avons  considérés  d’une 
manière  générale  : si  un  pont-levis  est  disposé  de  manière  à être 
en  équilibre  indifférent  dans  toutes  les  positions  qu’on  peut  lui 
donner,  dans  le  cas  où  il  ne  se  développerait  de  frottement  dans 
aucune  de  ses  parties,  il  restera  à plus  forte  raison  en  équilibre 
dans  chacune  de  ses  positions  lorsque  ces  frottements  exerceront 
leur  action. 

§ 101.  Dans  la  construction  des  appareils  de  diverses  espèces 
destinés  à peser  les  corps,  on  cherche  à réaliser  autant  que  pos- 
sible les  liaisons  idéales  que  nous  avons  définies  précédemment 
(§  186);  ces  appareils  sont  d’autant  meilleurs  à ce  point  de  vue, 
qu’ils  sont  plus  près  de  rentrer  complètement  dans  les  sys- 
tèmes à liaisons  pour  lesquels  nous  avons  établi  le  théorème 
du  § 186.  Ainsi,  on  dispose  les  diverses  pièces  susceptibles  de 
fléchir  sous  l’action  des  forces  qui  leur  sont  appliquées,  telles 
que  les  fléaux  de  balances,  de  manière  que  leur  flexion  soit 
toujours  très-faible  et  qu’on  puisse  les  regarder  comme  étant 
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«les*  solides  invariables  ; on  fait  en  sorte  que  les  diverses  pièces 
solides  qui  doivent  se  mouvoir  les  unes  par  rapport  aux  autres, 
ne  se  touchent  que  par  des  couteaux  à arêtes  déliées,  de  ma- 
nière que  les  mouvements  relatifs  soient  des  rotations  autour  des 
arêtes  de  ces  couteaux,  etc.  Les  frottements  que  l’on  peut  laisser 
subsister  dans  certains  appareils,  tout  en  en  faisant  abstraction 
dans  les  considérations  théoriques  sur  lesquelles  repose  leur 

construction  (§  lOO),  parce  qu’ils  ne  nuisent  pas  à l’effet  qu’on 

« 

veut  obtenir,  seraient  au  contraire  ici  très-nuisibles,  en  ce  qu’ils 
diminueraient  la  mobilité,  et  par  conséquent  la  sensibilité  des 
appareils  dont  nous  nous  occupons. 

Le  plus  ordinairement  ces  appareils,  dont  on  se  sert  pour  pe- 
ser les  corps,  se  composent  de  deux  plateaux  mobiles  reliés  l’un 
à l’autre  par  un  système  de  pièces  solides  articulées  entre  elles; 
de  sorte  que  le  mouvement  ascendant  ou  descendant  de  l’un 
des  plateaux  détermine  nécessairement  le  mouvement  de  l’autre 
plateau  en  sens  contraire.  Le  corps  à peser  étant  placé  sur  l’un 
des  plateaux,  on  lui  fait  équilibre  au  moyen  de  poids  connus 
placés  en  quantité  convenable  sur  l’autre  plateau,  et  la  quantité 
de  ces  poids  connus,  qu’on  a dû  employer,  fait  connaître  le  poids 
du  corps.  Il  est  aisé  de  voir  qu’un  appareil  de  ce  genre  doit  né- 
cèssairêment  satisfaire  à cette  condition,  que  le  mouvement  de 
chacun  des  deux  plateaux  soit  un  mouvement  de  translation, 
c’est-à-dire  que  ses  diverses  parties  s’élèvent  ou  s’abaissent  en 
même ‘temps  d’une  même  quantité.  Car,  en  supposant  que  l’é- 
quilibre soit  établi,  comme  nous  venons  de  le  dire,  il  faut  que 
cet  équilibre  ne  soit  pas  troublé  par  un  simple  changement  de 
position  d’un  des  corps  pesants  sur  la  surface  d’un  plateau  qui  le 
supporte;  il  faut  donc  que  le  centre  de  gravité  de  ce  corps  se 
déplace  verticalement  de  la  même  quantité,  qu’elle  que  soit  sa 
position  sur  le  plateau,  pour  un  même  mouvement  virtuel  attri- 
bué au  système  et  compatible  avec  les  liaisons,  sans  quoi  la 
somme  des  travaux  virtuels  de  toutes  les  actions  de  la  pesan- 
teur sur  ce  système  changerait  de  valeur  par  le  changement  de 
position  du  corps,  et  cette  somme  ne  pourrait  pas  être  nulle  dans 
tous  les  cas. 
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fois  Tensemble  des  poids  connus  mis  dans  le  petit  plateau  pour 
avoir  le  poids  du  corps  que  Ton  pèse. 

192.  Équilibre  du  polygone  funiculaire.  — Supposons 
qu’un  fil  parfaitement  fiexible  et  inextensible  soit  .sollicité  par 
des  forces  F,  F,  F",  F",  F*'‘,  ftg.  94,  appliquées  à ses  extrémités, 


A,  E,  et  à divers  points  B,  G,  D,  de  sa  longueur;  ce  fil,  étant 
en  équilibre  sous  l’action  des  forces  dont  il  s’agit,  affectera  la 
forme  d’un  polygone  ayant  pour  sommets  les  divers  points  d’ap- 
plication de  ces  forces  : on  donne  à un  pareil  fil  le  nom  de 
polygone  funiculaire.  Nous  allons  voir  en  quoi  consistent  les 
conditions  de  son  équilibre. 

Chacun  des  cordons  AB,  BC,...  éprouve  une  certaine  tension, 
et  l’on  conçoit  que  cette  tension  peut  être  évaluée  en  nombre  à 
l’aide  d’un  dynamomètre  (§  80)  qu’on  interposerait  entre  deux 
parties  de  ce  cordon,  préalablement  coupé  en  un  point  quel- 
conque de  sa  longueur.  La  tension  du  cordon  AB  est  évidem- 
ment égale  à la  force  F,  et  la  direction  de  ce  cordon  est  la  môme 
que  celle  de  cette  force.  Il  en  est  de  môme  du  cordon  DE,  qui 
est  dirigé  suivant  la  direction  de  la  force  F*'  , et  dont  la  tension 
est  égale  à cette  force.  Soient  T et  T'  les  tensions  des  cordons 
intermédiaires  BC,  CD;  le  point  B est  on  équilibre  sous  l’ac- 
tion des  forces  F',  F,  T,  dont  les  deux  dernières  agissent  respec- 
tivement suivant  les  lignes  BA,  BC;  il  s’ensuit  que  l’une  quel- 
conque de  ces  trois  forces  est  égale  et  directement  opposée  à la 
résultante  des  deux  autres  : donc  le  cordon  BC  doit  être  dirigé 
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dans  le  plan  des  deux  forces  F,  F',  suivant  le  prolongement  de 
la  diagonale  du  parallélogramme  construit  sur  ces  deux  forces, 
appliquées  toutes  deux  au  point  B,  et  la  longueur  de  cette  dia- 
gonale détermine  la  grandeur  de  la  tension  T du  cordon  BC. 
De  même  l’équilibre  du  point  C,  soumis  aux  actions  des  forces 
F",  T,  T',  exige  que  CD  soit  dirigé  dans  le  plan  mené  par  F" 
et  par  BC,  suivant  le  prolongement  de  la  diagonale  du  paral- 
lélogramme construit  sur  les  deux  forces  F",  T,  appliquées  au 
point  C;  et  la  longueur  de  cette  diagonale  détermine  la  gran- 
<Ieur  de  la  tension  T du  cordon  CD.  Enfin,  la  force  F*'',  qui  a la 
même  direction  que  le  cordon  DE,  doit  être  située  dans  le  plan 
mené  par  F'"  et  CD,  dirigée  suivant  le  prolongement  de  la  dia- 
gonale du  parallélogramme  construit  sur  les  forces  F'"  et  T', 
appliquées  au  point  D,  et  égale  à la  force  que  représente  cette 
<liagonale. 

Ces  conditions  d’équilibre  du  polygone  funiculaire  peuvent 
«^exprimer  simplement  à l’aide  d’une  construction  géomé- 
trique, ainsi  que  nous  allons  le  voir.  Par  un  point  quelconque  O 
de  l’espace,  fig.  94,  menons  une  droite  OM  égale  et  paral- 
lèle à celle  qui  représente  la  force  F,  et  dans  le  sens  dans  le- 
quel cette  force  agit;  par  le  point  M ainsi  obtenu,  menons  de 
même  une  droite  MN  égale  et  parallèle  à celle  qui  représente 
la  force  F';  la  droite  ON  est  égale  et  parallèle  à celle  qui  re- 
présente la  résultante  des  deux  forces  F,  F'  : le  cordon  BC  doit 
donc  être  parallèle  à la  droite  ON,  et  la  tension  T de  ce  cor- 
don doit  être  égale  à la  force  que  représente  cette  droite.  On 
verra  de  même  que,  si  l’on  mène  NP  égale  et  parallèle  à la 
droite  qui  représente  la  force  F",  OP  sera  égale  et  parallèle  à 
la  droite  qui  représente  la  résultante  des  forces  F"  et  T,  ap- 
pliquées au  point  C : le  cordon  DC  doit  donc  être  parallèle  à 
la  droite  OP,  et  la  tension  T de  ce  cordon  doit,  être  égale  à la 
force  que  représente  celte  droite.  Enfin,  si  l’on  mène  PQ, 
égale  et  parallèle  à F'",  la  force  F*'’  doit  être  parallèle  à OQ  et 
égale  à la  force  que  cette  droite  OQ  représente;  de  sorte  que, 
si  l’on  mène  par  le  point  Q une  droite  égale  et  parallèle  à celle 
qui  représente  la  force  -F*'  , l’extrémité  de  cette  droite  doit 
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coïncider  avec  le  point  0.  Il  suit  de  là  que,  si,  à partir  d’un 
point  quelconque  0,  on  mène  à la  suite  les  unes  des  autres  les 
droites  OM,  MX,  XP,  PQ,  (iU,  respectivement  égales  et  paral- 
lèles aux  forces  F,  F',  F",  F'",  F"  , les  conditions  d’équilibre  du 
polygone  funiculaire  consistent  en  ce  que  : 1®  l’extrémité  R du 
polygone  auxiliaire  ainsi  formé  doit  coïncider  avec  son  point  de 
départ  0;  2®  les  cordons  intermédiaires  RC,  CD  du  polygone, 
funiculaire  doivent  être  parallèles  aux  diagonales  ON,  OP  de  ce 
polygone  aûxiliaire.  Quant  aux  tensions  de  ces  cordons  inter- 
médiaires, elles  sont  déterminées  par  les  longueurs  des  diago- 
nales OX,  OP.  Il  est  bon  d’ajouter  que,  outre  les  conditions  d’é- 
quilibre qui  viennent  d’être  indiquées,  il  faut  encore  que  les 
valeurs  que  l’on  trouve  ainsi  pour  les  tensions  des  cordons  RC, 
CD  ne  soient  pas  négatives,  c’est-à-dire  qu’il  ne  faut  pas  que  les 
forces  appliquées  aux  deux  extrémités  de  l’un  de  ces  cordons 
tendent  à rapprocher  ces  extrémités  Tune  de  l’autre,  au  lieu  do 
tendre  à les  éloigner  ; si  l’on  trouvait  une  valeur  négative  pour 
la  tension  d’un  cordon,  l’équilibre  ne  pourrait  pas  avoir  lieu,  à 
moins  que  ce  cordon  ne  fiït  remplacé  par  une  tige  rigide  capable- 
de  résister  aux  actions  des  forces  qui  tendent  à rapprocher  ses 
extrémités  l’une  de  l’autre. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  diverses  forces  F,  F',  F",.,..  • 
qui  agissent  sur  le  polygone  funiculaire,  sont  toutes  parallèles 
à un  même  plan,  il  est  aisé  de  voir  (jue  le  polygone  auxiliaire 
OMNP....  est  situé  tout  entier  dans  un  plan  parallèle  au  pré- 
cédentj  le  polygone  funiculaire  dont  les  divers  cordons  sont 
parallèles  aux  lignes  OM,  OX,  OP,....,  est  donc  également  si- 
tué tout  entier  dans  un  plan,  qui  contient  en  même  temps  les 
directions  des  forces  F,  F',  F",.---  H en  est  encore  de  même 
lorsque  toutes  les  forces  intermédiaires  F',  F",  F'"  sont  parallèles 
entre  elles,  quelles  que  soient  les  directions  des  forces  ex- 
trêmes F,  F*'  ; car  alors  les  côtés  MX,  XP,  PQ  du  polygone  auxi- 
liaire sont  dirigés  suivant  une  même  ligne  droite,  et  par  consé- 
quent ce  polygone  auxiliaire  prend  dans  son  ensemble  la  forme 
d’un  triangle  : le  polygone  funiculaire  est  donc  nécessairement 
situé  tout  entier  dans  un  plan  parallèle  au  plan  de  ce  triangle» 
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§ 193.  Nous  pouvons  appliquer  ce  qui  précède  à la  détermi- 
nation de  la  forme  des  chaînes  qui  supportent  un  pont  suspendu. 
Ces  chaînes  sont  reliées  au  tablier  du  pont  par  des  barres  ver- 
ticales équidistantes.  Dans  la  construction  d’un  pareil  pont,  on 
s’impose  la  condition  que  ces  barres  verticales  soient  égale- 
ment tendues,  c’est-à-dire  que  chacune  d’elles  ait  à supporter 
une  même  portion  du  poids  total  du  tablier  : c’est  d’après  cette 
condition  que  l’on  cherche  la  forme  que  doit  prendre  chacune 
des  chaînes,  considérée  comme  constituant  un  polygone  funicu- 
laire. 

Soient  ABCDE,  fig.  95,  une  portion  quelconque  de  l’une 

(le  ces  (diaînes,  et  A.\',  DD',  CG',  DD',....  les  barres  verticales 

/ 


Fig.  95. 

« 

qui  relient  cette  chaîne  au  tablier.  Construisons  le  polygone 
auxiliaire  OMNPQ  du  paragraphe  précédent.  Pour  cela,  nous 
mènerons  par  un  point  quelconque  O une  droite  OM  parallèle  à 
AD  et  égale  en  longueur  à la  ligne  qui  représente  la  tensioji  de  AD 
supposée  connue;  par  le  point  M,  nous  mènerons  une  ligne 
MN  verticale  et  égale  à celle  qui  représente  la  charge  suppor- 
tée par  la  barre  DD';  par  le  point  N,  nous  mènerons  de  même 
une  ligne  NP  verticale  et  égale  à celle  qui  représente  la  charge 
de  la  barre  CC',  et  ainsi  de  suite.  Les  barres  DD',  C(7,  DD',.... 
devant  être  également  chargées,  les  lignes  MN,  NP,  PQ,.... 
seront  toutes  de  même  longueur.  Nous  savons  que  les  côtés 
BC,  CD,  DE,....  doivent  être  respectivement  parallèles  aux 
lignes  ON,  OP,  OQ,....  Voyons  maintenant  quelles  sont  les 
conséquences  que  nous  pourrons  tirer  de  cette  construction. 
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Traçons  une  ligne  mnpq  parallèle  à MNPQ,  et  passant  à une 
distance  du  point  0 égale  à la  distance  constante  A'B'  qui  sépare 
deux  barres  consécutives;  les  portions  mn,  npj  de  cette 

ligne  comprises  entre  les  points  où  elle  coupe  OM,  ON,  OP, 
OQ,....  seront  égales  entre  elles.  Pour  étudier  la  forme  de  la 

l'haîne  ABCD......  rapportons  ces  divers  sommets  à deux  axes 

O'X,  O'Y,  dont  l’un  est  dirigé  suivant  le  côté  AB,  et  l’autre  est 
la  verticale  menée  par  le  milieu  O'  de  ce  côté.  Menons,  en  ou-, 
tre,  par  les  points  C,  D,....  des  lignes  Cd,  parallèles  à 

O'X.  11  est  aisé  de  voir  que  les  lignes  Bc,  Cd,  De,....  sont  toutes 

égales  à Om;  d’ailleurs,  les  côtés  AB,  BG,  CD,  DE,...,  étant  res- 
pectivement parallèles  à Om,  On,  Op,  0(/,....,  les  angles  CBc, 

DCd,  EDe,....  sont  respectivement  égaux  aux  angles  mOn,  mOp, 

mO</,....,  et  les  angles  BcC,  CdD,  DeE,....  sont  tous  égaux  à 

l’angle  Omn  : donc  les  triangles  BCc,  CDdf,  DEe,,...  sont  respec- 
tivement égaux  aux  triangles  Om«,  Omp,  Omq,...,,  et  par  suite 
les  lignes  Ce,  Dd,  Ee,....  sont  respectivement  égales  à ww,  mp, 

mq^,...,  c’est-à-dire  à m»,  2mn,  3/?m,....  Désignons  Be  par  a,  et 

et  Ce  par  h.  Nous  aurons  évidemment  pour  les  coordonnées  du 
point  B, 

^ n 

.V  = 0; 

pour  celles  du  point  C, 

3 

æ ~ 5 U,  ij 

pour  celles  du  point  D, 

= i/ 

pour- celles  du  point  E, 

7 

^t  en  général,  pour  les  coordonnées  d’un  sommet  quelconque  de 
rangw, 

2w— 1 

y = b r 4-31/ + , . (n  — l)b  = 

«■I 


= b + 26; 

= 6 + 26  + 36; 
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Si  nous  éliminons  n entre  ces  deux  dernières  formules,  nous 
trouvons  l’équation 


b 


«" 

y^v 


qui  est  celle  d’une  courbe  passant  par  tous  les  sommets  A,  11,  C,’ 
D,....  : on  voit  que  cette  courbé  est  une  parabole  du  second 
degré,  ayant  l’axe  des  y pour  un  de  ses  diamètres,  et  par  consé- 
quent ayant  son  axe  de  figure  dirigé  verticalement. 

Supposons,  ce  qui  a lieu  habituellement,  que  l’un  des  côtés 
de  la  chaîne  soit  horizontal,  et  que  nous  connaissions  l’incli- 
naison  d’un  autre  côte  quelconque,  du  côté  extrême  par  exem- 
ple; nous  pourrons  facilement  déterminer  la  forme  de  la 
chaîne  entre  ces  deux  côtés,  ainsi  que  les  rapports  des  tensions 
de  ses  diverses  parties  à la  charge  constante  que  chacun  do 
ses  sommets  doit  supporter.  Pour  cela,  traçons  une  ligne  ho- 
rizontale ST,  fig,  90,  puis  menons  par  le  -jioint  S une  verticale 


P 

Q 

K 


Fig.  îHi. 

Mir  laquelle  nous  porterons  autant  de  longueurs  égales  SR, 

RQ, , NM,  qu’il  y a de  sommets  de  la  chaîne  entre  le  côté 

horizontal  et  le  côté  dont  l’inclinaison  nous  est  donnée;  me- 
nons ensuite  par  le  point  E une  ligne  MO,  inclinée  comme  ce 
dernier  côté  : nous  pourrons  regarder  les  longueurs  SR, 
RQ, MN,  comme  représentant  les  charges  égales  des  di- 

vers sommets,  et  alors  la  longueur  MO  représentera  la  tension 
du  côté  auquel  cette  ligne  est  parallèle,  SO  représentera  la 

tension  du  côté  horizontal,  et  enfin  les.  lignes  RO,  QO, , 

feront  connaître  à la  fois  les  directions  des  côtés  intermédiaires 
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et  les  tensions  de  ces  côtés.  Si,  après  avoir  mené  une  série  de 
parallèles  équidistantes  destinées  à représenter  les  directions 
des  diverses  barres  verticales  de  suspension,  on  trace  le  côté 
horizontal  FG  entre  deux  de  ces  parallèles,  il  suffira  de  mener 
par  le  point  F une  ligne  FE  parallèle  à OR,  puis  par  le  point  E 
une  ligne  ED  parallèle  à OQ,  et  ainsi  de  suite,  pour  avoir  la 
figure  ABCDEFG  de  la  partie  de  chaîne  comprise  entre  le  côté 
horizontal  FG  et  le  côté  AB,  dont  l’inclinaison  est  donnée. 

Nous  n’avons  pas  besoin  d’en  dire  davantage  pour  faire  com- 
prendre l’usage  du  polygone  auxiliaire  dans  la  solution  des  di- 
verses questions  qu’on  pourrait  se  proposer  relativement  à la 
chaîne  des  ponts  suspendus. 

§ 104.  Équilibre  <l'un  Ü1  homofçène  pesant.  — Sup- 
posons qu’un  fil  inextensible  et  parfaitement  llexible  soit  attaché 
par  ses  deux  extrémités  à deux  points  fixes,  et  cherchons  la 
figure  d’équilibre  qu’il  prendra  sous  l’action  de  la  pesanteur. 
Nous  admettrons  que  ce  fil  est  homogène,  c'est-à-dire  que  les  di- 
verses portions  de  même  longueur  dans  lesquelles  on  pourra  le 
décomposer  ont  toutes  la  même  masse. 

Imaginons  que  le  fil,  pris  à l’état  d’équilibre,  soit  divisé  en 
une  infinité  d’éléments  ayant  tous  une  même  longueur  infini- 
ment petite  ds;  nous  pourrons  regarder  ces  divers  éléments 
comme  étant  les  côtés  d’un  polygone  infinitésimal  suivant  le- 
quel le  fil  est  dirigé.  Désignons  par  p le  poids  de  l’unité  de  lon- 
gueur du  fil;  le  poids  de  chacun  des  éléments  sera  égal  à pds. 

t 

Il  est  aisé  de  voir  qu’au  lieu  de  regarder  la  pesanteur  comme 
agissant  sur  toute  la  longueur  de  chacun  des  élémens  du  fil, 
on  peut  supposer  que  le  polygone  infinitésimal  formé  par  la 
succession  de  ces  éléments  soit  uniquement  soumis  à des  forces 
verticales,  toutes  égales  à pds^  appliquées  à ses  différents  som- 
mets : la  forme  que  l’on  trouvera  pour  ce  polygone  infinitésimal 
sera  précisément  celle  qu’affectera  le  fil  homogène  pesant  que 
nous  considérons.  La  question  d’équilibre  dont  nous  nous 
occupons  n’est  plus  dès  lors  qu’un  das  particulier  de  l’équilibre 
du  polygone  funiculaire. 

Toutes  les  forces  appliquées  aux  divers  sommets  du  poly- 
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«one  infinilésinial  dont  il  s’agit  étant  parallèles  entre  elles,  nous 
savons  déjà,  d’après  ce  qui  a été  dit  précédemment  (§  192),  que 
ce  polygone  doit  être  situé  tout  entier  dans  un  plan,  qui  sera 
le  plan  vertical  mené  par  les  deux  points  d’attache  du  fil.  Rap- 
portons les  divers  points  du  fil  à deux  axes  coordonnés  diriges 
dans  ce  plan,  et  prenons  pour  axe  des  æ une  ligne  horizontale, 
et  pour  axe  des  y une  verticale;  supposons,  en  outre,  que  les  y 
se  comptent  positivement  de  bas  en  haut.  Soient  T la  tension 
d’un  côté  quelconque  du  polygone  infinitésimal  dont  nous  cher- 
chons la  forme,  et  dy,  les  projections  de  ce  côté  sur  les  axes 
-coordonnés;  les  composantes  de  la  tension  T,  suivant  des  paral- 
lèles aux  axes,  auront  pour  valeurs 


„ d.r  dy 

du  ds 

Si  nous  considérons  les  composantes  analogues*  de  l’élément  sui- 
vant, il  est  clair  qu’elles  auront  pour  valeurs 


dx 

' Z,  + '' 


D’après  cela,  il  est  aisé  de  voir  que,  pour  l’équilibre  du  som- 
■niet-commun  à ces  deux  éléments  consécutifs  du  polygone  infini- 
ilésimal,  on  doit  avoir  les  équations 


-qui  expriment  que  les  sommes  des  projections  des  forces  ap- 
iPliquées  à ce  sommet  sur  chacun  des  deux  axes  coordonnés 
sont  séparément  nulles  (§  lOi).  L’intégration  de  ces  deux  équa- 
tions différentielles  va  nous  faire  connaître  la  forme  d’équilibre 
du  fil. 

La  première  des  équations  (a)  s’intégre  immédiatement  et 
lionne 


% 
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O étant  une  constante  arbitraire;  cette  constante  Q est  évi- 
demment la  valeur  de  la  tension  T,  au  point  le  plus  bas  du  fil, 
-c’est-à-dire  qu’elle  représente  la  tension  de  l’élément  horizon- 
tal qui  se  trouve  à ce  point  le  plus  bas,  puisque,  pour  cet  élé- 
ment, dx  est  égal  à ds.  Si  l’on  tire  de  là  la  valeur  de  T,  pour 
la  substituer  dans  la  seconde  des  équations  («),  cette  équation 
devient 

»d‘^  = pds; 


OU  bien,  en  remplaçant  ds  par  sa  valeur  \/  \ -|-  j ^ 


41  étant  mis  pour  simplifier  à la  place 


de«. 

P 


La  lettre  a déskne 


évidemment  la  longueur  d’une  portion  du  fil,  dont  le  poids  pa 
4'st  égal  à la  tension  Q,  au  point  le  plus  bas. 

Kn  intégrant  l’équation  (à),  on  trouve 


1. 


(c) 


La  constante  que  nous  devrions  ajouter  à l’un  des  deux  mem- 
bres est  nulle,  si  nous  convenons  de  prendre  pour  axe  des  y la 
verticale  menée  par  le  point  le  plus  bas  du  fil,  de  telle  sorte  que, 

pour  X = 0,  on  doit  avoir  ^ 0.  L’équation  (c),  résolue  par 

(IJL 


rapport  a donne 

(J*Xf 


tljj_ 

dx 
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d’où,  en  intégrant  de  nouveau,  et  supposant  que  l’axe  des  x soit 
choisi  de  manière  que  la  constante  soit  nulle, 


V 


a f " 


Telle  est  l’équation  de  la  courbe  qu’affecte  un  fil  homogène  et 
parfaitement  fle.xible,  sous  l’action  de  la  pesanteur.  Cette  courl)c, 
que  l’on  nomme  cliainelle^  jiouil  de  propriétés  remarquables;  mais, 
ce  n’est  pas  ici  le  lieu  de  nous  en  occuper. 


rji  vnïHK  V 


ËQlJNJIîUK  DKS  SOLIDKS  NATIRELS. 


§ 195.  Ainsi  que  nous  l’avons  déjà  dit  183),  les  conditions 
d’équilibre  d’un  solide  invariable  peuvent  être  appliquées  à un 
solide  naturel,  soit  en  prenant  ce  solide  avec  la  forme  qu’il  pos* 
sédait  avant  qu’il  fût  soumis  à l’action  des  forces  que  l’on  consi- 
dère, soit  en  lui  attribuant  la  forme  qu’il  a prise  sous  l’action 
de  ces  forces.  Dans  le  premier  cas,  on  ne  commet  générale- 
ment qu’une  erreur  Irès-petite,  et  d’autant  plus  petite  que  le  so- 
lide est  moins  déformable;  dans  le  second  cas,  on  ne  commet 
absolument  aucune  erreur.  Mais  cette  seconde  manière  d’ap- 
pliquer les  conditions  d’équilibre  d’un  solide  invariable  a l’équi- 
libre d’un  solide  naturel,  ne  peut  être  employée  qu’autant  que 
l’on  a à étudier  un  équilibre  existant  réellement,  et  que  l’on  veut 
trouver  les  grandeurs  de  quelques-unes  des  forces  qui  agissent 
sur  le  solide  considéré.  Si  l’on  donne  un  solide  naturel,  et  qu’on 
«iemande  s’il  pourra  être  en  équilibre  sous  l’action  de  diverses 
forces  données,-  en  les  supposant  appliquées  à certains  points  de 
ce  solide,  on  ne  connaît  pas  d’avance  la  forme  qu’alîectera  ce 
solide  lorsque  l’équilibre  dont  il  s’agit  sera  établi,  si  toutefois  il 
peut  s’établir;  il  faut  alors,  ou  bien  qu’on  néglige  la  déforma- 
tion que  les  forces  feront  subir  au  solide,  ou  bien  qu’on  sache 
comment  il  se  déforme  sous  l’action  de  forces  données.  Dans 
la  plupart  des  cas,  on  opère  de  la  première  manière  ; c’est-à- 
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dire  que,  dans  la  recherche  des  relations  auxquelles  doivent 
satisfaire  les  forces  appliquées  au  solide  pour  qu’il  y ait  équi- 
libre, on  regarde  ce  solide  comme  ayant,  sous  l’action  des  forces,, 
exactement  la  forme  qu’il  avait  avant  d’étre  soumis  à cette  action. 
Seulement,  quand  on  suit  celte  marche,  on  doit  ensuite  se  préoc- 
cuper de  déterminer  les  tensions  et  pressions  qui  se  développent 
dans  les  diverses  parties  du  solide,  afin  de  voir  s’il  peut  supporter 
ces  tensions  ou  ces  pressions  sans  se  briser.  Les  questions  que 
nous  allons  traiter  dans  ce  chapitre  suffiront  pour  donner  une 
idée  nette  de  cette  manière  d’opérer. 

§ lüG.  Résislancc  <run  solide  prismaüqnc  à Texten- 
sion  et  ù.  la  compression.  — Lorsqu’un  solide  homogène  de 
forme  prismatique,  tel  qu’une  pièce  de  bois  de  charpente  ou  une 
barre  de  fer,  est  fixé  à l’une  de  ses  extrémités,  et  soumis  à son 
autre  extrémité  à l’action  d’une  force  F,  qui  tend  à l’allonger,  il 
éprouve  en  effet  un  certain  allongement  qui  varie  avec  l’inten- 
sité de  la  force  F.  Si  l’on  désigne  par  l la  longueur  primitive  du 
solide,  par  i l’allongement  produit  par  l’action  de  la  force  F,  et 
par  w l’aire  de  sa  section  transversale,  l’expérience  indique  que 
l’on  a 


E étant  une  constante;  c’est-à-dire  que  la  force  F est  propor- 
tionnelle ù l’aire  m de  la  section  transversale  du  solide,  et  aussi 

à l’allonîçement  * de  l’unité  de  longueur  de  ce  solide.  Le  coeffi- 

O I ^ 


dent  E,  qui  dépend  uniquement  de  la  nature  du  corps,  est  ha- 
hiluellemenl  désigné  sous  le  nom  de  coefficient  (l’élasticité.  Celte 
relation  entre  la  force  F et  l’allongement  i qu’elle  détermine, 
n’est  vraie  d’ailleurs  qu’autant  que  i ne  dépasse  pas  une  cer- 
taine limite;  en  sorte  qu’on  ne  doit  en  faire  usage  qu’avec  cette 
restriction. 


Si  le  meme  solide  prismatique,  fixé  à Tune  de  ses  extrémi- 
tés, est  soumis  à l’autre  extrémité  à l’action  d’une  force  qui 
tend  à le  raccourcir,  rinlensité  de  la  force  et  le  raccourcisse- 
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nient  qu’éprouve  le  solide  sont  encore  liés  l’un  à l’aulre  par 
la  relation  précédente  ; en  sorte  qu’on  peut  y regarder  i comme 
représentant  un  allongement  positif  ou  négatif,  suivant  que  la 
force  F agit  dans  le  sens  convenable  pour  allonger  le  solide,  ou 
bien  dans  le  sens  opposé.  Cette  relation  ne  peut  également 
s’appliquer  au  cas  où  F et  i sont  tous  deux  négatifs  qu’au  tant 
que  la  valeur  absolue  de  i n’est  pas  trop  grande;  la  limite  du 
raccourcissement  au  delà  de  laquelle  la  formule  cesse  d’être 
vraie,  diffère  d’ailleurs  en  général  de  la  limite  analogue  corres- 
pondant à l’allongement. 

La  relation  expérimentale  que  nous  venons  de  faire  connaître 
va  nous  permettre  d’étudier  l’équilibre  des  solides  naturels 
dans  diverses  circonstances. 


197.  . Équilibre  d'nn  solide  allouf^é  sollleilê  par 
des  forces  cfui  tendent  tk  le  faire  fléchir  transiersa- 
lement.  — Considérons  d’abord  un  solide  ayant  la  forme  d’un 
prisme  symétrique  par  rapport  à un  plan,  et  supposons  que  ce 
solide  soit  soumis  à des  forces  qui  tendent  à le  faire  Hécliir  paral- 
lèlement à ce  plan.  Nous  allons  chercher  à déterminer  la  forme 
que  prendra  le  solide  sous  l’action  des  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées, en  admettant  tout  d’abord 
que  la  déformation  qu’elles  lui 
font.éprouvcr  est  très- petite. 

Soit  mn,  fuj.  07,  une  section 
normale  'du  solide  pris  à l’état 
d’équilibre;  celte  section  divise 
le  solide  en  deux  parties  A et 
l>.  Nous  admettrons  que  les  mo- 
lécules qui  sont  dans  le  plan 
de  cette  section  normale  étaient 
iléjà  dans  un  même  plan  perpen- 

I 

diculaire  aux  arêtes  du  prisme 

avant  sa  fle.xion.  Nous  admet-  ‘‘ 

Irons,  en  outre,  que  les  forces 

extérieures  qui  agissent  sur  la  partie  B du  solitle  se  rétlnisenl, 
.soit  à un  couple  C dont  le  plan  est  parallèle  an  plan  de  symé- 


1 ; 
I I 
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trie,  soit  à une  seule  force  F dirigée  dans  le  plan  de  symétrie 
parallèlement  à la  section  mn. 

Considérons  la  partie  B du  solide  toute  seule,  et  regardons- 
la  comme  étant  un  solide  invariable  (§  183).  Il  y a équilibre 
entre  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appliquées,  c’est-à-dire 
entre  de  couple  C ou  la  force  F,  et  les  diverses  forces-  molécu- 
laires qui  proviennent'  de  l’action  de  la  partie  A du  solide  sur 
cette  partie  B.  Chacune  de  ces  dernières  forces,  agissant  sur 
une  des  molécules  de  B situées  dans  le  voisinage  de  la  sec- 
tion wîM,  peut  être  décomposée  en  deux  composantes,  dont 
l’une  agit  perpendiculairement  à mn,  et  l’autre  agit  dans  le 
plan  mn.  D’après  les  conditions  d’équilibre  établies  précédem- 
ment (§§  177  et  178),  on  peut  dire  que  : 

1®  La  somme  des  composantes  normales  à mn  des  actions 
moléculaires  exercées  par  A sur  B est  nulle,  puisque  la  somme 
des  projections  des  autres  forces  sur  une  perpendiculaire  à mn 
est  nulle  par  hypothèse  ; 

2®  La  somme  des  composantes  de  ces  mêmes  actions  molécu- 
laires suivant  mn  est  nulle,  si  les  autres  forces  qui  agissent  sur  B 
se  réduisent  à un  couple  C ; cette  somme  est  égale  à la  résul- 
tante F de  ces  autres  forces,  si  elles  en  ont  une,  puisque  nous 
avons  admis  que  la  résultante  F est  dirigée  parallèlement  à mn; 

3®  Enfin,  la  somme  des  moments  des  composantes  normales 
à mn  de  ces  mêmes  actions  moléculaires,  'pris  par  rapport  à un 
axe  quelconque  dirigé  dans  le  plan  mn  perpendiculairement  au 
plan  de  symétrie,  est  égale,  soit  au  moment  de  la  force  F pris 
par  rapport  au  même  axe,  soit  au  moment  du  couple  C. 

Pour  tirer  de  ces  trois  propositions  les  conséquences  qu’elles 
renferment,  et  qui  vont  nous  conduire  à la  détermination  de  la 
forme  d’équilibre  du  solide  prismatique  dont  il  s’agit,  considé- 
rons une  seconde  section  normale  mV,  infiniment  voisine  de 
la  section  m?î,  et  concevons  que  la  portion  mnm'n'  du  solide 
soit  divisée  en  une  infinité  de  prismes  élémentaires,  ayant  leurs 
arêtes  dirigées  perpendiculairement  à mn.  Ces  prismes  élémen- 
taires peuvent  être  regardés  comme  étant  des  portions  infini- 
ment petites  d’autant  de  fibres  dont  l’ensemble  constitue  le  solide 
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tout . entier^  et  qui  s étendent  dans  toute  sa  longueur,  parallèle*- 
ment  à ses  arêtes.  Parmi  ces  portions  de  fibres  comprises  entre^ 
les  sections  mn,  m'n\  il  y en  a nécessairement  qui  se  sont  allon- 
gées et  d’autres  qui  se  sont  raccourcies  par  suite  de  la  déforma- 
tion du  solide  \ car,  si  elles  s étaient  toutes  allongées  ou  toutes- 
raccourcies,  la  somme  des  composantes  normales  à mn  des  ac- 
tions moléculaires  exercées  par  A sur  B ne  pourrait  pas  être 
nulle,  comme  l’indiquent  la  première  des  trois  propositions  précé- 
dentes. On  comprend  donc  que,  entre  les  fibres  qui  se  sont  al- 
longées et  celles  qui  se  sont  raccourcies,  il  doit  y en  avoir  qui- 
n’ont  subi  ni  allongement  ni  raccourcissement  : ces  fibres  inter- 
médiaires, dont  les  éléments  n’ont  pas  changé  de  longueur,  mal- 
gré la  déformation  du  solide,  se  nomment  fibres  neutres.  Nous 
admettrons  que  les  points  où  les  fibres  neutres  rencontrent  le- 
plan  de  la  section  mn  sont  tous  situés  sur  une  même  ligne  droite^ 
ÜU',  fig.  08,  perpendiculaire  au  plan  de 
symétrie;  nous  prendrons  cette  droite  et 
une  droite  VV',  dirigée  suivant  l’inter- 
section de  mn  avec  le  plan  de  symétrie, 
pour  axes  coordonnés  dans  le  plan  de  la 
section  mn^  et  nous  désignerons  par  wet 
ï)  les  coordonnées  d’un  point  quelconque 
par  rapport  à ces  axes. 

Soit  pp',  fig.  97,  la  fibre  neutre  située 
dans  le  plan  de  symétrie,  désignons  par  p le  rayon  de  courbure 
pC  de  cette  fibre  en  p,  après  que  le  solide  a subi  sa  déforma- 
tion. Considérons  un  élément  qq'  d’une  fibre  quelconque,  dont 
le  point  de  rencontre  avec  le  plan-T^î^i  a pour  coordonnées  k,  u, 
dans  ce  plan,  et  dont  la  section  transversale  a pour  aire  w.  La 
longueur  de  cet  élément  était  primitivement  pp\  puisque  les 
plans  mn^mn  étaient  parallèles.  Après  la  déformation  du  so— 

’ — --  : cet  élément  s’est  donc 
P 


•U- 


lide,  elle  est  devenue  égale  à pp' 


«allongé  de  pp'  — , et  par  conséquent  — est  le  rapport  de  s^n 

P p 

allongement  à sa  longueur  primitive.  D’après  cela,  si  nous  nom- 

22 


338 


LIVRE  III.  — DYNAMIQUE.  DEUXIÈME  PARTIE. 

inons  y la  force  normale  à mn,  qui  produit  rallongement  de 
l’élément  nous  aurons  (§  19G) 

» = E<û  -• 

O 

\ 

Nous  pouvons  regarder  la  force  <f  comme  étant  une  des  com- 
posantes normales  à mn  des  actions  moléculaires  exercées  par 
la  partie  A du  solide  sur  la  partie  B ; la  somme  de  ces  composantes 
ayant  pour  valeur 

E 

. — 'ï.tùVy 

P . 

•et  devant  être  nulle  d’après  ce  qui  précède,  il  s’ensuit  qu’on  a 

loyX  = 0, 

Ce  résultat  nous  montre  que  le  centre  de  gravité  de  la  section 
wn  est  situé  sur  l’axe  Uü'  (§  106);  et  comme  d’ailleurs,  en  rai- 
son de  la  symétrie,  ce  centre  de  gravité  se  trouve  nécessaire- 
ment sur  VV',  il  en  résulte  qu’il  est  au  point  d’intersection  O 
de  CCS  deux  axes  ; donc,  déjà  la  fibre  neutre  située  dans  le  plan 
de  symétrie  passe  par  le  centre  de  gravité  d’une  section  normale 
quelconque  mn. 

D’après  la  troisième  des  propositions  énoncées  ci-dessus  re- 
lalivement  à l’équilibre  de  la  partie  B du  solide,  la  somme  des 
moments  des  forces  telles  que  ^ par  rapport  à l’axe  UU'  est 
égale  au  moment  de  la  force  F,  par  rapport  à cet  axe,  ou  bien 
au  moment  du  couple  C ; cette  somme  de  moments  a pour  va- 
leur 

E , 

P 

on  lui  donne  le  nom  de  moment  d'élasticité.  En  égalant,  le  mo- 
- ment  d’élasticité  au  moment  du  couple  C,  ou  bien  au  moment . 
de  la  force  F par  rapport  à UU',  on  aura  une  équation  qui  fera 
eonnailre  le  rayon  de  courbure  p de  la  fibre  neutre  pp'  au  point 
Py  et  qui  déterminera  par  conséquent  la  forme  de  celte  fibre 
dans  toute  sa  longueur,  ce  qui  est  précisément  le  but  que  nous 
nous  proposons  d’atteindre.  Nous  savons  que,  si  la  fibre  neutre 
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est  rapportée  à des  axes  coordonnés  rectangulaires  tracés  dans 
son  plan,  on  a pour  p la  valeur 


Mais  nous  avons  admis  que  la  déformation  du  solide  est  très- 
petite;  de  sorte  que,  si  nous  prenons  pour  axe  des  a?  la  ligne 
droite  suivant  laquelle  la  fibre  neutre  était  primitivement  di- 
rigée , ^ est  une  petite  quantité  dont  nous  pouvons  négliger  le 

carré  à côté  de  l’unité.  Nous  pouvons  donc  prendre  pour  p la 
valeur  simple 


1 


et  si  nous  désignons  par  p.  le  facteur  l’expression  du  moment 
d’élasticité  deviendra 


La  quantité  y.,  ou  dépend  uniquement  de  la  forme  de 

la  section  transversale  mn  du  solide;  on  peut  la  déterminer  en 
prenant  poui’  élément  w de  cette  section,  le  rectrangle  infiniment 
petit  dont  les  côtés,  parallèles  aux  axes  OU,  OV,  fy/  98,  sont 
égaux  à (/n  et  dr,  en  sorte  que  l’on  aura 

p.  = IJ*  vhlndv, 

les  limites  de  rintégrale  double  étant  fournies  par  la  forme  du 
• contour  de  la  section  wm.  Cette  quantité  y.  est  ce  qu’on  nomme 
le  moment  d’inertie  de  la  section  mn  par  rapport  à l’axe  OU, 
N’ous  verrons  plus  tard  d’où  vient  ce  nom,  et  nous  établirons 
des  théorèmes  importants  sur  les  moments  d’inertie.  Pour  le 
moment,  nous  nous  contenterons  de  faire  connaître  la  valeur  y. 
j)Our  diverses  formes  simples  attribuées  »à  la  section  mn.  Si  mn 
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est  un  rectangle  de  base  b et  de  hauteur  2u-,  la  base  b étant  pa- 
rallèle à UU-,  on  a 


<ù 


= 1 = i na% 


en  désignant  par  a la  surface  du  rectangle.  Si  mn  est  un  trian- 
gle isocèle  de  base  b et  de  hauteur  la  base  étant  parallèle  à 
UU',  on  a 

{*  = 3^  bh'-^  — lî 

a étant  encore  la  surface  du  triangle.  Si  mn  est  un  cercle  plein 

de  rayon  r,  on  a 

• • 

{1  i 77r'*  = \ nr-. 

* 

Enfin,  si'  mn  est  l’espace  compris  entre  deux  circonférences  de 
cercle  concentriques  de  rayons  r et  r',  on  a 

a = i Tz{r'^ — r"‘)  = I a (r^  + r'-). 

§ 198.  Nous  allons  donner  plusieurs  exemples  de  l’application 
de  la  théorie  qui  vient  d’ètre  exposée,  à la  détermination  de  la 
forme  d’équilibre  d’un  solide  prismatique  soumis  à l’action  de 
orces  qui  le  font  fléchir  transversalement. 

Supposons  d’abord  que  le  solide  soit  encastré  à l’une  de  ses 
extrémités,  fig.  09,  de  telle  sorte  que,  non-seulement  l’extré- 
mité O de  la  fibre  neutre 
soit  fixe,  mais  encore  que 
^ la  tangente  à cette  fibre 
en  O ne  puisse  pas  chan- 
ger de  direction.  Si  k* 
prisme  est  soumis  à l’ac- 
tion d’une  seule  force  F, 
agissant  à l’autre  extré- 
mité et  perpendiculaire- 
ment h la  direction  primi- 
tive OX  de  la  fibre  neutre, 
on  devra  exprimer  que  le  moment  de  la  force  F par  rapport  au 
point;),  où  la  fibre  neutre  perce  le  plan  mn  d’une  section  trans^ 


Fig.  99. 
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versale  quelconque,  est  égal  au  moment  d’élasticité  du  prisme 
correspondant  à cette  section. 

D’après  cela,  si  j;  et  y sont  les  coordonnées  du  point  p par 
rapport  aux  axes  OX,  OY,  et  si  l est  la  longueur  primitive  du 
prisme,  longueur  qu’on  peut  prendre  sans  erreur  appréciable 
pour  l’abscisse  du  point  d’application  de  la  force  F,  on  aura 


E,g  = F(i- 


x); 


dy 


d’où,  en  intégrant  et  obsen-ant  que  |/et  ^ sont  nuis  pourx=0 

QfX 


telle  est  l’équation  dd  la  courbe  formée  par  la  fibre  neutre,  par 
suite  de  l’action  de  la  force  F.  La  flèche  produite  par  l’action  , 
de  la  force  F,  c’est-à-dire  la  quantité  dont  l’extrémité  de  la  fibre 
neutre  s’est  écartée  de  l’axe  OX,  s’obtient  en  faisant  x = l dans 
la  valeur  de  y,  ce  qui  donne 


Supposons  maintenant  que,  le  prisme  étant  dans  les  mêmes 
conditions  que  précédemment , il  soit  soumis  uniquement  à 
Faction  de  la  pesanteur  dirigée  parallèlement  à l’axe  OY.  La 
résultante  des  actions  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  molécules 
•de  la  portion  du  prisme  qui  se  trouve  à droite  de  la  section  mn 
a pour  valeur  p (/  — x),  en  désignant  par  p le  poids  de  l’unité 
•de  longueur  du  prisme,  et  son  point  d’application  est  situé  au 
milieu  de  celte  portion  du  prisme;  le  moment  de  cette  force  par 
rapport  au  point  p est  donc  égal  à 

il  s’ensuit  qu’on  a * ' 


dx^ 


= \pU-^xy:. 
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(Toù,  en  intégrant  et  observant  que  V ^ doivent  être  nuis 
pour  X = Oy 

y = — 3 4- T? 


On  en  déduit  pour  la  flèche  /*,  produite  par  Faction  de  la  pesan- 
teur, 


f 


p(^ 

8ËjI' 


Si  le  prisme,  toujours  dans  les  mêntes  conditions  que  précé- 
demment, est  soumis  à la  fois  à la  pesanteur,  et  à une  force  F 
appliquée  à son  extrémité  et  agissant  dans  le  même  sens  que 
là  pesanteur,,  il  est  aisé  de  voir  que  Ton  .obtiendra  Féquation 
dé  la  courbe  suivant  laquelle  se  dirige  la  fibre  neutre,  en  éga- 
lant y à la  somme  des  deux  valeurs  que  nous  venons  de  trouver 
pour  cette  variable  dans  les  deux  cas  précédents  ; la  valeur  de 
la  flèche  f sera  également  la  somme  des  flèches  correspondant 
à ces  deux  cas. 


Z' 


% 


Considérons  encore  un  prisme  reposant  simplement  sur  deux 

appuis,  A,  B,  fig,  100; 
et  soumis  à l’action 
d’une  force  F dirigée 
perpendiculairement  à 
sa  longueur.  Les  résis- 
tances parallèles  Q et. 
Q',  que  les  deux  appuis 
A,  B,  exercent  sur  le 
solide,  composées  en- 
tre elles  comme  si  le 


Fig.  100. 


solide  était  invariable  de  forme,  doivent  évidemment  avoir  pour 
résultante  une  force  égale  et  directement  opposée  à la  force  F ; 
elles  ont  donc  pour  valeurs 


Q = 


vr 

r+7’ 


O'  = 


VI 


l + l 


» 
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en  désignant  par  l et  T les  distances  des  points  Â,'  B à la  verti* 
cale  OY,  ou  bien,  ce  qui  est  à très-peu  près  la  même  chose,  les 
longueurs  des  deux  portions  du  solide  situées  de  part  et  d’autre. 
du  point  d’application  O de  la  force  F.  Si  nous  nous  occupons 
d’abord  de  la  portion  du  solide  qui  se  trouve  à droite  du  point 
O,  et  qui  est  soumise  à l’action  de  la  force  Q à son  extrémité, 
nous  aurons  pour  un  point  quelconque  de  la  fibre  neutre  de 
cette  portion  rapportée  aux  axes  OX,  OY, 


d’où  en  intégrant,  et  obsenant  que  y est  nul  pour  x —0, 


La  constante  C est  la  valeur  de'-^îi.^n^sporidant'^à 

aura  de  même  pour  l’autre  partie  du  solide  rapportée  aux  axes. 
OX  , OY, 

HiU. 


On  doit  observer  que  G'  est  égal  à — C ; et  que,  en  outre,  y et 

\ 

y'  doivent  être  égaux  pour  x = l,  et  x'  = l'  : on- en  conclut,  en 
tenant  compte  des  valeurs  de  Q et  de  Q', 

F/r(r-D. 

"'-3Ea(/  + 0 

Les  deux  équations  précédentes,  qui  définissent  la.  forme  de 
chacune  des  deux  portions  de  la  fibre  neutre,  sont  donc  com- 
plètement déterminées. 

Si,  au  lieu  d’une  seule  force  F agissant  en  un  point  quel- 
conque de  la  longueur  du  prisme  soutenu  par  deux  appuis  à ses 
extrémités,  on  a deux  forces  F,  F',  égales,  parallèles  et  appli- 
quées en  deux  points  également  éloignés  du  milieu  du  prisme, 
ces  deux  forces  étant  d’ailleurs  dirigées  perpendiculairement  à 
sa  longueur,  il  est  clair  que  les  résistances  Q et  Q'  des  deux 
appuis  seront  égales  chacune  à l’une  des  deux  forces  F,  F'  dont 
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il  s’agit.  Entre  les  points  d’application  de  ces  deux  force*.  F,  F', 
le  moment  d’élasticité  du  prisme  doit  être  partout  égal  au  mo- 
ment du  couple  formé  par  la  force  F et  la  résistance  Q situées 
d’un  même  côté  de  la  section  transversale  pour  laquelle  on  con- 

Eu 

sidère  ce  moment  d’élasticité  ; d’après  la  valeur  — du  moment 

P 

d’élasticité,  le  rayon  de  courbure  p de  la  fibre  neutre  est  donc 
constant  dans  toute  la  partie  comprise  entre  ces  deux  points 
d’application  des  forces  F,  F',  c’est-à-dire  que  cette  partie  de 
la  fibre  neutre  affecte  la  forme  d’un  arc  de  cercle.  Quant  aux 
deux  autres  portions  du  prisme,  situées  en  dehors  des  points 
d’application  des  forces  F,  F',  on  en  déterminera  facilement  la" 
forme,  en  opérant  comme  précédemment  et  exprimant  qu’elles 
se  raccordent  avec  la  partie  moyenne  aux  points  où  ces  forces 
F,  F'  sont  appliquées. 

Si  le  prisme,  reposant  sur  deux  appuis  de  même  hauteur,  est 
uniquement  soumis  à l’action  de  la  pesanteur,  les  résistances 

pi 

•lies  deux  appuis  sont  égales  l’une  et  l’autre  à en  désignant 

par  P le  poids  de  l’unité  de  longueur  du  prisme,  et  par  l sa 
4ongueur  totale.  En  plaçant  l’origine  des  coordonnées  au  point 
milieu  de  la  fibre  neutre,  et  n’exprimant  que  la  partie  du  prisme 
située  à droite  d’une  section  transversale  quelconque  est  en  équi- 
libre, sous  les  actions  simultanées  de  la  pesanteur  et  de  la  force 

^appliquée  à son  extrémité  verticalement  et  de  bas  en  haut, 

-on  trouve  facilement 

S = - ^ K2  — = J''  8 “ ^ " (ï  “ 

d’où  l’on  déduit 


dy 


en  observant  que  y est  nul  pour  a;  = 0,  et  que  ~ est  également 
nul  pour  cette  valeur  de  ar,  en  raison  de  la  symétrie. 
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Les  divers  cas  que  nous  venons  de  considérer  suffisent  pour 
montrer  la  marche  que  Ton  doit  suivre  pour  résoudre  toutes 
les  questions  de  ce  genre  qui  peuvent  se  présenter. 

» 

§ 199.  Désignons  par  R la  force-qui  serait  capable  de  rompre 
un  prisme  ayant  une  section  égale  à Tunité  de  surface,  en  agis- 
sant à Tune  des  extrémités  de  ce  prisme,  et  dans  le  sens  de 
sa  longueur,  de  manière  à l’allonger.  La  force  capable  de  rom- 
pre une  fibre  de  section  u,  en  agissait  de  la  même  manière, 
sera  égale  à Rw.  Pour  qu’un  prisme,  soumis  à l’action  de  forces 

I 

qui  le  font  fléchir  transversalement,  ne  se  rompe  ^dans  aucune 
de  ses  parties,  il  faut  que,  pour  une  fibre  quelconque,  la  force 
ff  (§  197)  soit  plus  petite  que  Rw.  Si  nous  nous  reportons  à la 
valeur  de  cette  force  <p,  nous  verrons  que  celte  condition  re- 
vient à celle-ci  : 

E-<fl; 

P 

et  il  est  clair  qu’il  suffit  qu’elle  soit  satisfaite,  dans  chaque  sec- 
tion transversale,  pour  la  fibre'  correspondant  à la  plus  grande 
valeur  de  ü,  valeur  que  nous  désignerons  par  V : ainsi  on'  devra 
avoir,  pour  une  section  quelconque  du  prisme, 

V 

E-<R. 

P 

Si  nous  représentons  par  M>le  moment  d’élasticité  correspon- 
^nt  à cette  section,  nous  savons  qu’on  a 


la  condition  précédente  peut  donc  être  remplacée  par  cette  autre 


Pour  que  le  prisme  que  nous  considérons  ne  se  rompe  dans  au- 
cune de  ses  parties,  sous  l’action  des  forces  qui  lui  sont  appli- 
quées, il  suffit  évidemment  que  la  condition  que  nous  venons 


346  LIVRE  III.  — DYNAMIQUE.  DEUXIÈME  PARTIE. 

d’obtenir  soit  satisfaite  pour  la  section  à laquelle  correspond  le- 
plus  grand  moment  d’élasticité  M ; c’est  dans  cette  section  que  le 
prisme  commencerait  à se  rompre  si  les  forces  qui  le  font  fléchir 
étaient  suffisamment  grandes,  et  c’est  pour  cela  qu’on  lui  donno- 
le  nom  de  section  de  rupture. 

Il  est  aisé,  dans  chacun  des  cas  que  nous  avons  considérés,, 
de  trouver  la  section  pour'  laquelle  le  moment  d’élasticité  est  lo 
plus  grand  ; en  effet,  on  sait  que,  pour  une  section  quelconque, , 
ce  moment  d’élasticité  est  égal  au  moment  de  la  résultante  F 
des  forces  appliquées  à la  partie  du  solide  qui  se  trouve  d’un 
côté  de  la  section,  pris  par  rapport  au  centre  de  gravité  de  la 
section  même,  ou  bien  au  moment  du  couple  C auquel  ces  forces^ 
se  réduisent  (§  197).  Dans  le  cas  d’un  prisme  encastré  à l’une 
de  ses  extrémités  et  soumis  à son  poids  ou  à l’action  d’une 
force  appliquée  à son  autre  extrémité,  la  section  de  nipture 
est  celle  qui  se  trouve  à l’extrémité  encastrée.  Dans  le  cas  d’un 
prisme  reposant  sur  deux  appuis  et  soumis  à une  force  qui 
agit  en  un  point  quelconque  de  sa  longueur,  la  section  de  rup- 
ture est  celle  qui  contient  le  point  d’application  de  cette  force. 

§ '200.  Ce  qui  précède  peut  évidemment  s’appliquer  sans 
erreur  sensible  à un  solide  allongé  non  prismatique  dont  les* 
sections  transversales  varient  très-peu  d’un  point  à un  autre, 
pourvu  que  ce  solide  soit  symétrique  par  rapport  à un  plan,  que 
les  forces  qui  lui  sont  appliquées  tendent  à le  faire  fléchir  pa- 
rallèlement à ce  plan,  et  que  la  fibre  neutre  située  dans  le  plan 
de  symétrie  soit  rectiligne  lorsque  le  solide  n’a  encore  subi> 
aucune  déformation.  On  devra,  bien  entendu,  tenir  compte 
de  la  variation  des  dimensions  des  sections  transversales  que^ 
nous  avions  regardées  jusqu’à  présent  comme  constantes  dans 
toute  la  longueur  du  solide.  Un  solide  de  ce  genre  est  dit  solide- 
d^égale  résistance,  si,  en  choisissant  convenablement  les  forces 
qui  lui  sont  appliquées,  on  peut  avoir 


pour  toutes  les  sections. 
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Considérons  en  particulier  un  solide  encastré  à Tune  de  ses 
extrémités,  et  soumis  à l’autre  extrémité  à l’action  d’une  force 
F dirigée  dans  son  plan  de  symétrie  perpendiculairement  à sa 
langueur,  fig.  99  (page  340).  Supposons  que  la  section  trans- 
versale soit  un  rectangle  dont  le  côté  b perpendiculaire  au-  plan 
de  symétrie  conserve  partout  la  même  longueur,  tandis  que  le 
côté  parallèle  à ce  plan  varie  d’une  section  à une  autre. 
Nous  savons  que,  pour  une  section  de  cette  forme,  le  moment- 
d’inertie  [i  a pour  valeur  (§  197) 

«.  = \bz^; 

d’ailleurs  V est  égal  à j : on  a donc 


D’un  autre  côté,  le  moment  de  la  force  F par  rapport  au  centre 
de  la  section  que  nous  considérons  a pour  valeur 

Vil  — T), 


en  désignant  par  l la  longueur  totale  du  solide  et  par  x l’ab- 
scisse du  centre  de  la  section  dont  il  s’agit;  et  comme  ce  mo- 
ment est  égal  au  moment  d’élasticité  M du  solide  relatif  à cette 
section,  il  s’ensuit  que,  pour  que  le  solide  soit  d’égale  résis- 
tance, il  faut  qu’on  ait,  quel  que  soit  j-, 

F (/  — .t)  = I 

\ 

pour  une  valeur  convenable  de  la  force  F.  C4ette  équation,  que^ 
l’on  peut  mettre  sous  la  forme 

en  désignant  par  a une  constante  dépendant  de  F,  R,  ô,  montra 
comment  l’épaisseur  du  solide  doit  varier  avec  l’abscisse  x 
du  point  où  on  la  détermine  : le  plan  de  symétrie  doit  couper  la 
surface  du  solide  non  déformé  suivant  une  parabole  du  second 
degré  ayant  la  fibre  neutre  pour  axe  et  le  point  d’application  do 
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la  force  F pour  sommet.  La  plus  grande  épaisseur  du  solide 
correspond  à l’extrémité  encastrée  et  a pour  valeur  2a. 

Cherchons  maintenant  quelle  est  la  forme  d’équilibre  que 
prend  ce  solide  d’égale  résistance,  dans  le  cas  où  la  force  F a 
une  valeur  quelconque,  inférieure  à celle  que  nous  avons  dû  lui 
supposer  il  n’y  a qu’un  instant  et  qui  était  capable  de  déterminer 
la  rupture  du  solide.  Nous  avons,  pour  exprimer  l’équilibre  de 
ce  solide,  l’équation 


Ici  P n’est  plus  constant;  il  varie  d’une  section  transversale  à 
une  autre  du  solide,  et,  si  nous  nous  servons  de  la  relation  trou- 
vée entre  z et  a*,  nous  aurons 


D’après  cela,  l’équation  différentielle  qui  doit  nous  fournir  la 
forme  de  la  fibre  neutre  devient 


dhj  __ , yÎ^  1 
dx-  ~ * Eùa-‘  y//  — X 


En  intégrant,  et  observant  que  y et  doivent  être  nuis  pour 
X = 0,  on  trouve 


Yl^x 


telle  est  l’équation  de  la  courbe  suivant  laquelle  la  fibre  neutre 
est  dirigée.  Si  l’on  y fait  a?  = /,  on  trouve  pour  la  flèche  /*,  pro- 
<luite  par  l’action  de  la  force  F,  la  valeur 

YP 

' ” Eba^' 


Celle  flèche  est  double  de  celle  que  la  même  force  produirait^ 


m 
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si  le  solide  était  prismatique  et  avait  partout  la  même  section 
transversale  qu’à  l’extrémité  qui  est  encastrée  : pour  s’en  assu- 
rer, il  suffit  de  remplacer  u par  f dans  la  formule  qui  four- 
nit la  flèche  f relative  à ce  cas  (§  198). 

Il  est  aisé  de  voir  que,  d’une  part,  la  loi  de  variation  de  l’épais- 
seur du  solide,  d’une  extrémité  à l’autre,  pour  que  ce  solide 
soit  d’égale  résistance,  et,  d’une  autre  part,  la  valeur  de  la 
flèche  produite  par  l’action  d’une  force  F appliquée  à l’éxtré- 
mité  libre,  perpendiculairement  à la  longueur  générale  du 
solide  et  dans  le  plan  de  symétrie,  peuvent  être  considérées 
comme  s’appliquant  sans  grande  erreur  à un  solide  allongé 
dont  les  sections  transversales  n’auraient  pas  leurs  centres 
de  gravité  en  ligne  droite,  avant  la  déformation  ; pourvu  toute- 
fois que  ces  centres  de  gravité  soient  situés  sur  une  ligne  qui  ne 
s’écarte  pas  trop  d’être  droite.  Dans  ce  cas,  il  n’y  aurait,  parmi 
les  résultats  que  nous  avons  trouvés,  que  l’équation  qui  déter- 
mine la  forme  de  la  fibre  neutre  après  la  déformation,  qui  ne 
pourrait  pas  être  appliquée. 

Le  dynamomètre  de  M.  Poncelet,  fig.  101,  se  compose  de  deux 
lames  d’acier  AB,  A'D',  dont  les  extrémités  sont  réunies  par  le 


moyen  de  chapes  ar- 

ticulées  AA',  BB'.  Cha- 

rr  ' 



cune  des  moitiés  CA,  ■ 

C' 

CB,  C'A',  C'B'  de  ces  ^ 

lames  a la  forme  du  ^ 

solide  d’égale  résis- 

Fig.  101. 

lance  dont  nous  venons  de  nous  occuper.  Conformément  à la 
remarque  que  nous  venons  de  faire,  on  ne  s’astreint  pas  à dis- 
poser ces  lames  de  manière  que,  pour  chacune  d’elles,  les  centres 
de  gravité  des  diverses  sections  transversales  soient  exactement 
en  ligne  droite; on  les  construit  au  contraire  de  manière  que  le 
côté  intérieur  de  leur  contour  soit  une  ligne  droite,  et  que  son 
côté  extérieur  soit  formé  par  deux  arcs  de  parabole  ayant  les 
extrémités  de  la  lame  pour  sommets  respectifs,  et  le  côté  inté- 
rieur pour  axe  commun.  Il  est  facile  de  reconnaître  que,  par  là, 
on  fait  bien  décroître  l’épaisseur  de  la  lame,  depuis  son  milieu 
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jusqu’à  chacune  des  extrémités,  conformément  à la  loi  trouvée 
précédemment  pour  un  pareil  solide  d’égale  résistance»  Lorsque 
le  dynamomètre  est  en  équilibre,  sous  l’action  des  forces  égales  et 
contraires  appliquées  aux  milieux  C,  et  G'  de  ses  deux  lames  et 
tendant  à écarter  ces  points  l’un  de  l’autre,  il  est  clair  que  cha- 
cune des  quatre  moitiés  GA,  GB,'G'A',  G'B'  des  lames  se  trouve 
dans  les  mêmes  conditions  que  le  solide  encastré  à l’uue  de  ses 
extrémités  que  nous  avions  considéré  tout  d’abord;  l’accroisse- 
ment total  qu’éprouve  la  distance  des  milieux  G,  G'  des  deux 
lames  est  proportionnel  à la  grandeur  des  forces  qui  agissent 
sur  ces  deux  points  et  est  double  de  ce  qu’il  serait  si  les  lames 
avaient  dans  toute  leur  longueur  la  même  épaisseur  qu’en  leurs 
milieux  : l’emploi  de  lames  à faces  paraboliques,  telles  que  nous 
venons  de  les  définir,  au  lieu  de  lames  prismatiques,  présente 
donc  l’avantage  de  doubler  la  sensibilité  de  l’appareil,  sans  di- 
minuer sa  résistance  à la  rupture. 

§ 201 . Aetions  mutuelles  de  deux  solides  qui  se 
touchent.  — Lorsque  deux  solides  naturels  en  équilibre  se  tou- 
chent par  un  ou  plusieurs  points  de  leurs  surfaces,  les  molécules 
de  chacun  des  deux  solides,  situées  dans  le  voisinage  des  points 
de  contact,  exercent  des  actions  sur  celles  de  l’autre  solide  qui 
se  trouvent  également  dans  le  voisinage  de  ces  points.  Il  nous 
est  impossible  de  considérer  séparément  chacune  de  cos  actions 
moléculaires,  pour  la  faire  entrer  avec  toutes  les  autres  forces 
dans  les  équations  qui  expriment  l’équilibre  des  deux  solides; 
nous  ne  pouvons  tenir  compte  de  ces  actions  qu’en  les  prenant 
dans  leur  ensemble,  et  leur  substituant  un  petit  nombre  de  forces 
capables  de  produire  le  même  effet.  Nous  allons  voir  quelle  idée 
•<m  peut  se  faire  de  ces  dernières  forces,  que  nous  regarderons 
comme  représentant  les  actions  que  les  deux  solides  exercent 
l’un  sur  l’autre  aux  points  par  lesquels  ils  se  louchent. 

Considérons  d’abord  un  solide  pesant,  un  boulet  de  fonte,  par 
exemple,  posé  sur  une  table  qu’il  ne  louche  que  par  un  seul 
point.  En  réalité,  le  boulet  louche  la  table  par  un  grand  nombre 
de  points  dont  l’ensemble  occupe  une  certaine  étendue  suiierfi- 
eiello,  en  raison  de  la  déformation  que  la  table  et  le  boulet 
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éprouvent  l’un  et  l’autre;  une  petite  portion  de  la  surface  du 
boulet  s’aplatit  légèrement,  et  s’applique  sur  une  portion  cor- 
respondante de  la  surface  de  la  table  qui  a été  rendue  légèrement 
•concave  par  la  présence  du  boulet  : mais  nous  ferons  abstraction 
•<le  celte  déformation,  dans  le  langage,  et  nous  parlerons  du  con- 
tact du  boulet  avec  la  table  comme  si  c’était  simplemenj  le  con- 
tact d’unç  surface  sphérique  avec  une  surface  plane.  Le  boulet 
V'iant  en  repos  sur  la  table  dont  la  surface  'est  supposée  horizon- 
tale, il  est  clair  que  son  poids  est  mis  en  équilibre  par  Fensemble 
•des  actions  que  cès  molécules  éprouvent  de  la  part  des  mole-, 
cilles  de  la  table  dans  le  voisinage  du  point  de  contact:  ces  forces 
' moléculaires,  appliquées  au  boulet,  peuvent  évidemment  être 
remplacées  par  une  force  unique  égale  et  contraire  au  poids  du 
boulet,  et  par  conséquent  dirigée  verticalement  et  de  bas  en 
iiaut  : celte  force  unique,  capable  de  produire  sur  le  boulet  le 
même  effet  que  les  actions  moléculaires  dont  il  s^git,  constitue 
ce  qu’on  nomme  la  pression  de  la  table  sur  le  boulet.  Les  ; 
actions  que  les  molécules  du  boulet  exercent  sur  les  molécules 
de  la  table  étant  respectivement  égales  et  contraires  à celles 
' qu’elles  éprouvent  de  la  part  de  ces  mêmes  molécules,  il  est  clair 
qu’on  peut  également  leur  substituer  une  force  unique  égale  et 
contraire  à la  précédente  : cette  seconde  force  constitue  ce  qu’on 
nomme  la  pression  du  boulet  sur  la  table.  Ainsi,  dans  l’exemple 
parliculicr  que  .nous  considérons  ici,  on  peut  regarder  chacun 
des  deux  corps  comme  exerçant  sur  l’autre  une  pression  dirigée 
suivant  la  normale  commune  à leurs  surfaces  menée  par  leur 
point  de  contact  ; ces  deux  pressions  sont  égales  et  de  sens  con- 
traires, aussi  bien  que  les  actions  qui  se  développent  entre  deux 
molécules  quelconques. 

Lorsqu’un  corps  pesant  est  en  repos  sur  une  table  dont  il 
louche  la  surface  par  plusieurs  points,  on  peut  regarder  les 
choses  comme  se  passant,  pour  chaque  point  de  contact,  de  la 
même  manière  que  s’il  n’y  en  avait  j^as  d’autre.  On  peut  dire  que 
le  corps  éprouve  de  la  part  de  la  table,  et  à chacun  de  ses  points 
de  contact,  une  pression  dirigée  verticalement  de  bas  en  haut; 
et  de  même  on  peut  dire  que  le  corps  exerce  sur  la  table,  en  ces 
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« 

divers  points,  des  pressions  égales  et  contraires  aux  précé- 
dentes. Si  le  corps  touche  la  surface  .de  la  table  par  une  face 
plane  d’une  certaine  étendue,  on  peut  regarder  chaque  point 
de  cette  face  plane  comme  étant  un  point  de  contact  ; dans  ce 
cas,  on  considérera  le  corps  comme  éprouvant  de  la  part  de  la 
table  qjie  pression  dirigée  verticalement  de  bas  en  haut,  en 
chaque  point  de  la  surface  de  contact,  et  comme  exerçant  en 
même  temps  sur  la  table,  en  ce  point,  une  pression  égale  et  con- 
traire à la  précédente. 

§ 202.  Un  corps  pesant  étant  dans  l’état  d’équilibre  où  nous 
venons  de  le  considérer,  c’est-à-dire  reposant  sur  une  table  à 
surface  horizontale  qu’il  touche  par  un  certain  nombre  de  points, 
supposons  qu’on  vienne  lui  appliquer  une  force  de  traction  ho- 
rizontale F,  tendant  à le  faire  glisser  sur  la  surface  de  la  table. 
Si  cette  force  F est  très-petite,  elle  ne  produira  aucun  effet  : le 
corps  restera  immobile,  tout  aussi  bien  que  si  elle  n’agissait 
, pas.  Si  l’on  augmenté  progressivement  l’intensité  de  la  force  F, 
il  arrivera  bientôt  un  instant  où  l’équilibre  cessera  d’exister,  et 
où  le  corps  commencera- à se  mettre  en  mouvement.  L’équilibre 
continuant  à subsister  après  l’application  de  la  force  F,  tant  que 
cette  force  n’a  pas  atteint  la  valeur  pour  laquelle  le  corps  com- 
mence à glisser,  il  faut  nécessairement  qu’il  se  développe,  entre 
les  molécules  du  corps  et  celles  de  la  table,  de  nouvelles  actions 
qui  s’opposent  à ce  que  la  force  F produise  son  effet.  Ces  nou~ 
velles  actions  moléculaires,  nulles  d’abord,  lorsque  le  corps 
tait  soumis  qu’à  la  pesanteur,  augmentent  progressivement,  en 
même  temps  que  la  force  de  traction  F à laquelle  elles  font 
constamment  équilibre;  mais  elles  ne  peuvent  pas  augmenter 
au  delà  d’une  certaine  limite,  de  telle  sorte  que,  si  la  force  F, 
en  croissant  continuellement,  les  amène  à atteindre  cette  limite, 
le  moindre  accroissement  qu’éprouve  encore  la  force  F déter- 
mine le  glissement  du  corps.  L’ensemble  des  actions  molécu- 
laires qui  se  développent  ainsi  pour  s’opposer  au  glissement  du 
corps,  considéré  à l’instant  où  ces  actions  ont  atteint  la  limite 
qu’elles  ne  peuvent  pas  dépasser,  constitue  ce  qu’on  nomme  la 
résistance  * au  glissement , ou  simplement  le  frottement;  ces 
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expressions  désignent  en  particulier  une  force  unique  capable 
(le  tenir  lieu  des  actions  moléculaires  dont  il  s’agit,  force  c^ui  est 
dirigée  dans  le  f)lan  horizontal  qui  forme  la  surface  de  la  table, 
et  en  sens  contraire  de  la  direction  suivant  laquelle  la  force  F 
tend  à faire  glisser  le  corps  sur  cette  surface.  L’întensjté  de 
celte  résistance  au  glissement  est  évidemment  la  même  que 
celle  de  la  force  de  traction  F,  au  moment  où  elle  est  devenue 
assez  grande  pour  que  le  corps  commence  à glisser  en  cédant  ►à 
son  action. 

L’expérience  a fait  connaître  les  lois  que  suit  le  frottement, 
tel  que  nous  venons  de  le  définir,  lorsqu’on  fait  varier  les  cir- 
constances dans  lesquelles  il  se  développe.  En  se  servant  d’une 
caisse  dans  laquelle  on  mettait  des  corps  pesants  en  quantité 
plus  ou  moins  grande,  on  a trouvé  que  la  force  de  traction  F, 
nécessaire  pour  déterminer  son  glissement  sur  la  surface  hori- 
zontale sur  laquelle . elle  reposait,  variait  proportionnellement  au 
poids  total  de  la  caisse,  c’est-à-dire  proportionnellement  à la 
pression  qu’elle  exerçait  sur  cette  .surface  horizontale.,  D’un 
autre  côté,  en  faisant  varier  l’étendue  de  la  face  d’appui  de  la 
caisse,  sans  rien  changer  à la  nature  de  cette  face  et  au  poids 
total  de  la  caisse,  on  a trouvé  que  la  force  de  traction  nécessaire 
pour  produire  le  glissement  ne  changeait  pas  de  grandeur.  On 
en  a conclu  les  deux  lois  suivantes  : 1®  le  frottement  est  propor- 
tionnel à la  pression  ; 2®  le  frottement  est  indépendant  de  l’éten- 
due des  surfaces  frottantes. 

« 

Soit  N la  pression  exercée  par  le  corps  que  l’on  considère  sur 
la  surface  sur  laquelle  on  cherche  à le  faire  glisser.  Les  deux 
lois  précédentes  montrent  que  le  frottement  qui  se  développe 
sous  l’action  de  cette  pression  N,  peut  être  représenté  par  /T^, 
T’étant  un  coefficient  qui  dépend  uniquement  de  la  nature  des 
surfaces  entre  lesquelles  le  glissement  tend  à se  produire.  Ce 
coefficient  f,  qui  est  le  rapport  du  frottement  à la  pression,  se 
nomme  coefficient  de  frottement. 

§ 203.  Nous  pouvons  appliquer  les  notions  précédentes  au 
cas  de  deux  solides  S,  S',  fig.  102,  qui  ne  se  touchent  que  par  un 
point  A.  Sous  l’action  des  forces  auxquelles  ces  deux  solides 
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sont  soumis,  il  se  développe,  en  A,  non-seulement  ^es  pressions- 
normales  N,  N',  qui  s’opposent  à ce  que  les  solides  pénètrent 
l’un  dans  l’autre,  mais  encore  des  réactions  tangcntielles  R,  R',, 
qui  tendent  à s’opposer  à ce  que  ces  deux  solides  glissent  l’uii 
sur  l’autre.  Ces  réactions  R,  R',  égales  et  contraires  l’une  à 

Fautre  comme  les  pressions 
normales  N,  N',  ne  peuvent 
pas  dépasser  en  intensité  la 
valeur  / N du  frottement  cor- 
respondant à ces  pressions, 
f étant  le  coefficient  de  frot- 
tement relatif  à la  nature  des 
surfaces  des  deux  solides 
S,  S';  elles  peuvent  d’ailleurs 
avoir  une  grandeur  quelcon- 
que comprise  entre  O et  /"N, 
*et  elles  peuvent  être  dirigées 


d’une  manière  quelconque  dans  le  plan  tangent  commun  aux  deux 
solides  au  point  A. 

Soit  AB  la  ligne  qui  représente  là  pression  N du  solide  S' 
sur  le  solide  S.  Portons  sur  la  direction  de  la  réaction  tangen- 
tielle  R,  que  le  solide  S éprouve  également  de  la  part  du  solide 
S',  une  longueur  ACi  représentant  le  frottement  /N  et  construi- 
sons le  rectangle  ABCD  sur  les  deux  lignes  AB,  AC.  Construi- 
sons de  même  le  rectangle  ABFE,  dans  lequel  le  côté  AE  repré- 
sente la  réaction  R.  La  diagonale  AF  du  second  rectangle  repré- 
sente la  résultante  des  deux  actions  normale  et  tangentielle  que  le 
solide  S éprouve  de  la  part  du  solide  S'  : on  peut  regarder  cette 
résultante  comme  étant  Faction  totale  que  le  solide  S'  exerce  sur 
le  solide  S.  Dire  que  la 'réaction  R ne  peut  pas  dépasser  /"N,  cela 
revient  évidemment  à dire  que  l’angle  FAB  ne  peut  pas  dépasser 
l’angle  DAB.  Cet  angle  DAB,  que  nous  désignerons  par  a,  est  dé- 
terminé par  la  relation 
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il  dépend  donc  uniquement  du  coefficient  de  frottement  et  par 
conséquent  de  la  nature  des  surfaces  des  deux  solides,  dans  le 
Toisinage  du  point  A : on  lui  donne  le  nom  d'angle  de  frotte- 
ment. Ainsi,  l’action  totale  AF  que  le  solide  S'  exerce  sur  le 
solide  S fait  nécessairement  avec  la  normale  AB  un  angle  plus 
petit  que  l’angle  de  frottement.  Imaginons  que  la  ligne  AD  tourne 
autour  de  la  normale  AB,  et  qu’elle  décrive  ainsi  un  cône  de 
révolution  ayant  celte  normale  pour  axe  : nous  pourrons  énon- 
cer autrement  la  condition  qui  vient  d’étre  indiquée,  et  dire  que 
l’action  AF  du  solide  S'  sur  le  solide  S,  au  point  A,  est  nécessai- 
rement dirigée  à l’intérieur  de  ce  cône,  dont  l’angle  au  sommet 
dépend,  comme  nous  venons  de  le  voir,  uniquement  de  la  nature 
des  surfaces  des  deux  solides.  L’action  totale  que  le  solide  S 
exerce  sur  le  solide  S'  étant  égale  et  contraire  à celle  qu’il  en 
éprouve,  on  peut  dire  également  que  cette  action  de  S sur  S'  doit 
être  dirigée  à l’intérieur  d’un  cône  égal  au  précédent,  ayant  son 
sommet  en  A et  son  axe  dirigé  suivant  AB'.  Les  deux  cônes  dont 
il  vient  d’être  question  sont  évidemment  les  deux  nappes  d’une 
même  surface  conique  ayant  la  normale  commune  BAB'  pour  axe, 
le  point  A pour  sommet,  et  l’angle  de  frottement  a pour  angle  des 
génératrices  avec  l’axe. 

Lorsque  deux  solides  se  touchent  par  plus  d’un  point,  on  peut 
répéter  pour  chaque  point  de  contact  ce  que  nous  venons  de 
dire  dans  le  cas  où  il  n’y  en  avait  qu’un  seul  ; les  actions  égales 
et  contraires  que  les  deux  solides  exercent  l’un  sur  l’autre,  eu 
chacun  de  leurs  points  de  contact,  sont  nécessairement  dirigées- 
à l’intérieur  des  deux  nappes  opposées  d’une  surface  conique 
ayant  pour  axe  la  normale  commune  en  ce  point  de  contact,  pour 
sommet  ce  point  même,  et  pour  angle  des  génératrices  avec  l’axe 
l’angle  de  frottement  correspondant. 

L’angle  de  la  surface  conique,  à l’intérieur  de  laquelle  les^ 
actions  mutuelles  de  deux  solides  en  un  de  leurs  points  de  contact 
doivent  nécessairement  être  dirigées,  a une  valeur  plus  ou  moins 
petite  suivant  que  le  coefficient  de  frottement  correspondant  aux 
deux  surfaces  qui  se  touchent  en  ce  point  est  lui-même  plus  ou 
moins  petit.  Si  l’on  supposait  que  te  coefficient  de  frottement  fut 
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Jiul,  la  surAice  conique  se  réduirait  à son  axe,  cl,  par  conséquent, 
Jes  actions  mutuelles  des  deux  solides  ne  pourraient  avoir  qu’une 
seule  direction,  celle  de  la  normale  commune  à leurs  surfaces 
jnenée  par  le  point  de  contact.  C’est  dans  ce  cas  idéal  que  nous 
nous  sommes  placés,  lorsque  nous  avons  considéré  l’équilibre 
^l’un  point  matériel  assujetti  à rester  sur  une  courbe  fixe  ou  sur 
Jine  surface  fixe  (§§  1:20  et  134). 

^ 20 i.  É<|uilll»re  de  dcn.'K  solides  <fui  »e  touchent.  — Si 

^leux  solides  S,  S'  en  équilibre  se  touchent  par  un  seul  point, 
i!  doit  y avoir  équilibre  entre  toutes  les  forces  qui  agissent  sur 
•cdiacun  d’eux,  c’est-à-dire  entre  les  forces  qui  lui  sont  directe- 
ment appliquées  ét  l’action  qu’il  éprouve  de  la  part  de  l’autre 
-solide,  au  point  où  ils  se  touchent.  Il  suit  de  là  que,  si  l’on  con- 
.sidére  chacun  des  deux  solides  comme  étant  invariable  de  forme, 
•et  si  l’on  compose  entre  elles  les  forces  qui  lui  sont  directement 
appliquées,  en  laissant  de  côté  l’action  qu’il  éprouve  de  la  part 
de  l’autre  solide,  on  devra  nécessairement  trouver  pour  ces  force 
une  résultante  unique  égale  et  directement  opposée  à cette  action 
D’après  cela  il  est  aisé  de  voir  que,  pour  que  les  deux  solides  S,  S' 
-soient  en  équilibre,  il  faut.:  que  toutes  les  forces  directement 

appliquées  à l’un  quelconque  de  ces  deux  solides  aient  une  ré- 
sultante dirigée  vers  le  point  par  lequel  ils  se  touchent;  2”  que  la 
résultante  des  forces  directement  appliquées,  au  solide  S soit  égale 
et  contraire  à la  résultante  des  forces  directement  appliquées  au 
.solide  S';  3"  que  ces  deux  résultantes  soient  dirigées  à l’intérieur 
„ des  deux  nappes  de  la  surface  conique  ayant  pour  sommet  le  point 
de  contact  des  deux  solides,  pour  axe  la  normale  commune  en  ce 
point,  et  pour  angle  des  génératrices  avec  l’axe  l’angle  de  frotte- 
ment correspondant  à la  nature  des  surfaces  qui  se  touchent; 
4®  enfin  que  ces  deux  résullantes'agissentdans  des  sens  tels  qu’elles 
•tendent  à appuyer  les  deux  solides  l’un  contre  l’autre,  et  non  à 
les  séparer  l’un  de  l’autre. 

Lorsque  deux  solides  en  équilibre  se  louchent  par  plusieurs 
points,  les  forces  directement  appliquées  à l’un  d’eux  S sont 
anisés  en  équilibre  par  les  actions  qu’il  éprouve  de  la  part  de 
l’autre  solide  S'  aux  divers  points  par  lesquels  ils  se  touchent; 
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et  comme  ces  aclions  de  S'  sur  S n’ont  pas  nécessairement  une 
résultante  unique,  il  s’ensuit  que,  pour  l’équilibre,  il  n’est  pas 
nécessaire  non  plus  que  les  forces  directement  appliquées, 
au  solide  S aient  une  résultante  unique.  Tout  ce  que  nous 
pouvons  dire  ici  d’une  manière  générale,  c’est  que  les  force.s 
directement  appliquées  au  solide  S,  et  les  aclions  que  ce  so- 
lide S e.verce  sur  le  solide  S',  constituent  deux  systèmes  de^ 
forces  équivalents  (§  180),  puisque  l’un  et  l’autre  de  ces  deux, 
systèmes  de  forces  est  mis  en  équilibre  par  l’ensemble  des 
actions  de  S'  sur  S. 

§ 205.  Considérons  en  particulier  deux  solides  S,  S',  qui  se- 
touchent  par  plu- 
sieurs points  A,  B, 

C,  D,...  f}(j.  io;j, 

tous  situés  dans  un 
même  plan  B.  Sup- 
posons que  les  par- 
ties matérielles  du 
solide  S qui  se  trou- 
vent sur  les  perpen- 
diculaires au  plan  P nicnées  par  les  points  de  contact  A,  B,. 
C,...  et  dans  le  voisinage  de  ces  points,  soient  toutes  placée.»^ 
d’un  même  côté  du  plan  P;  et  que  par  conséquent  les  partie.s- 
matérrclles  du  solide  S'  situées  sur  les  mêmes  perpendiculaires- 
et  dans  le  voisinage  des  mêmes  points  A,  B,  G,...  soient  toutes 
placées  de  l’autre  côté  de  ce  plan.  Supposons  en  outre  que  le.=- 
forces  directement  appliquées  au  solide  S aient  une  résultante 
unique  R,  ce  qui  entraîne  nécessairement  comme  consé- 
quence que  les  forces  directement  appliquées  au  solide  S' 
aient  aussi  une  résultante  unique  U'  égale  et  contraire  à la 
précédente. 

La  résultante  R des  forces  directement  appliquées  au  solide 
S est  équivalente  au  système  des  actions  que  ce  solide  S,  exerce 
sur  le  solide  S',  aux  divers  points  de  contact  A,  B,  C,...,  ainsi 
que  nous  venons  de  le  voir  il  n’y  a qu’un  instant;  celte  forc(? 
R est  donc  aussi  la  résultante  des  actions  de  S sur  S',  et  son  mo- 
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ment  par  rapport  à une  droite  quelconque  tracée  dans  le  plan 
P est  égal  à la  somme  des  moments  de  ces  actions  de  S sur  S' 
par  rapport  à la  même  droite  (§  180). 

Cela  posé,  construisons  un  polygone  convexe  ABDFH  ayant 
pour  sommets  des  points  pris  parmi  les  points  de  contact  A,  B, 
C,  D,...  des  deux  solides,  et  contenant  à son  intérieur  ou  sur 
ses  côtés  tous  ceux  de  ces  points  de  contact  qui  ne  sont  pas  à 
ses  sommets.  D’après  ce  que  nous  admettons,  les  diverses 
actions  de  S sur  S'  tendent  toutes  à repousser  les  points  A,  B, 
C,...  du  solide  S'  d’un  même  coté  du  plan  P,  et  par  suite  la  ré- 
sultante R de  ces  actions  doit  aussi  tendre  cà  repousser  le  so- 
lide S'  de  ce  même  côté  du  plan  P;  les  moments  de  ces  actions 
de  S sur  S',  par  rapport  au  côté  AB  du  polygone  que  nous 
venons  de  former,  sont  donc  tous  de  même  signe,  et  le  mo- 
ment de  la  force  R par  rapport  à ce  côté  a par  conséquent  le 
même  signe  que  chacun  d’eux  : donc  la  direction  de  la  force 
R doit  percer  le  plan  P en  un  point  situe,  par  rapport  à la 
ligne  AB,  du  même  côté  que  les  points  de  contact  C,  D,  E,... 
qui  ne  sont  pas  sur  cette  ligne.  Ce  que  nous  venons  de  dire 
pour  le  côté  AB  du  polygone  convexe  ABDFH,  nous  pouvons 
le  répéter  pour  chacun  de  ses  autres  côtés  ; nous  en  conclu- 
rons nécessairement  que  la  direction  de  la  force  R doit  percer 
le  plan  P à l’intérieur  de  ce  polygone  convexe,  auquel  on  donne 
le  nom  de  polygone  (Tappui  des  deux  solides.  Il  faut  en  outre, 
bien  entendu,  que  la  force  R tende  à appuyer  le  solide  S sur  le 
solide  S',  et  non  à l’écarter  de  ce  dernier  solide.  ^ 

Si,  outre  les  hypothèses  précédentes,  nous  admettons  encore 
que  le  coefficient  de  frottement  soit  le  même  pour  les  divers 
points  de  contact  A,  B,  C,  D,...  des  deux  solides  S,  S',  chacune 
<les  actions  de  S sur  S'  ne  pourra  pas  faire  avec  la  perpendicu- 
laire au  plan  P un  angle  plus  grand  que  l’angle  de  frottement 
commun  aux  divers  points  de  contact;  d’ailleurs,  on  peut  évi- 
demment trouver  la  grandeur  et  la  direction  de  la  force  R en 
transportant  les  actions  de  S sur  S'  parallèlement  à elles-mêmes 
au  point  où  cette  force  R perce  le  plan  P,  et  les  composant  en- 
suite à l’aide  du  polygone  des  forces  : il  est  aisé  d’en  conclure 
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<juc  la  force  R elle-meme  ne  peut  pas  faire  avec  la  perpendicu- 
laire au  plan  P un  angle  plus  grand  que  l’angle  de  frottement 
dont  il  vient  d’ètre  question. 

Nous  n’avons  particularisé  en  aucune  manière  le  nombre 
des  points  de  contact  A,  B,  C,  D...,  que  nous  avons  supposés 
tous  situés  dans  un  même  plan,  et,  par  conséquent,  tout  ce  que 
nous  venons  de  dire  est  applicable  a,u  cas  où  les  deux  solides 
:S,  S'  se  toucheraient  dans  toute  l’étendue  d’une  face  plane. 

§ 200.  Équilibre  d*  un  solide  pesant  posé  sur  un  plan. 

— Un  corps  solide,  soumis  à la  seule  action  de  la  pesanteur,  et 
posé  sur  un  plan,  c’est-à-dire  sur  une  face  plane  d’un  autre  corps, 
rentre  évidemment  dans  le  cas  que  nous  venons  d’étudier  d’une 
manière  générale  205).  Les  actions  de  la  pesanteur  sur  les 
diverses  parties  du  corps  ont  une  résultante  égale  à son  poids, 
agissant  suivant  la  verticale  menée  par  son  centre  de  gravité, 
et  de  haut  en  bas.  Pour  que  le  corps  soit  en  équilibre,  il  faut  : 

1°  que  la  verticale  menée  par  son  centre  de  gravité  perce  le 
plan  sur  lequel  il  repose  à l’intérieur  du  polygone  d’appui,  tel 
que  nous  l’avons  détini  ; 2*^  que  l’angle  compris  entre  la  verticale 
et  la  perpendiculaire  au’ plan,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 
l’angle  que  le  plan  hiit  avec  l’horizon,  soit  inférieur  à l’angle 
de  frottement  correspondant  à la  nature  des  surfaces  qui  sont 
en  contact. 

Dans  le  cas  particulier  où  le  corps  que  l’on  considère  est 
posé  sur  un  jilan  horizontal,  la  seconde  côndition  est  toujours 
satisfaite;  on  n’a  donc  qu’à  se  préoccuper  de  la  première  con- 
dition, pour  savoir  si  le  corps  est  ou  n’est  pas  en  équilibre  dans 
une  position  donnée. 

Cherchons  à nous  rendre  compte  de  la  grandeur  des  pres- 
sions qu’un  corps  pesant,  posé  sur  un  plan  horizontal,  exerce 
en  ses  divers  points  d’appui;  et  considérons  pour  cela  les  di- 
vers cas  qui  peuvent  se  présenter,  eu  égard  au  nombre  des 
points  d’appui.  Si  le  corps  ne  s’appuie  que  par  un  seul  point, 
il  ne  peut  être  en  équilibre  qu’autant  que  son  centre  de  gra- 
vité est  situé  sur  la  verticale  menée  par  ce  point  d’appui,  et  la  • 
pression  qu’il  exerce  en  ce  point  est  évidemment  égale  à son 
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poids.  Si  le  corps  s’appuie  par  deux  points  A,  B,  fig,  104,  la 
verticale  menée  par  son  centre  de  gravité  doit  percer  le  plan, 
.sur  lequel  il  repose,  en  un  point  G situé  sur  la  droite  qui  passe 

A [■ par  les  deux  points  A,  B,  et  entre 

Fig.  io«i.  ces  deux  points  ; il  suffit  de  décom- 

poser le  poids  P du  corps,  appliqué  suivant  cette  verticale, 
en  deux  composantes  parallèles  agissant  sur  les  points  A et 
B,  pour  avoir  les  pressions  exercées  par  le  corps  en  ces  deux 

. , , . . PxCB  , . . ^ 

points  : on  trouve  ainsi  — ^ — pour  la  pression  au  point  A, 


et 


PxAC 

A 


AB 


pour  la  pression  au  point  B.  Si  le  corps  s’appuie  par 


trois  points  A,  B,  C,  non  situés  en  ligne  droite,  fig.  105,  la  ver- 

A ^3  ticale  menée  par  son  centre  de  gravité 

/ doit  percer  le  plan  en  un  point  D situé 
\ JJ  ^ à l’intérieur  du  triangle  ABC;  les  pre.s- 

\ sions  qu’il  exerce  sur  le  plan,  aux  points 

\ / A,  B,  C,  seront  trois  forces  parallèles 

. ayant  pour  résultante  une  force  verti- 
cale  égale  à son  poids  P et  appliquée 
au  point  D ; le  moment  de  cette  résultante  P par  rapport  au 
plan  vertical  mené  par  BC  sera  égal  au  moment  de  la  com- 
posante appliquée  en  A par  rapport  au  même  plan  vertical 
(§  158),  et,  par  suite,  cette  composante  et  la  résultante  seront 
entre  elles  dans  le  rapport  inverse  des  distances  de  leurs 
points  d’application  A et  D au  côté  BC,  c’est-à-dire,  dans 
le  rapport  inverse  des  surfaces  des  triangles  BAC,  BDG  : 
donc  les  pressions  exercées  par  le  corps  en  chacun  de  ses 
trois  points  d’appui  A,  B,  C,  auront  respectivement  pour  va- 
, PxBDC  PxADC  PxADB 

^Airc“> 

Si  le  nombre  des  points  d’appui  du  corps  avec  le  plan  est  su- 
périeur à trois,  il  n’est  plus  possible  de  déterminer  les  pressions 
qu’il  exerce  en  chacun  de  ses  points  d’appui,  par  la  seule  con- 
naissance de  la  position  que  la  verticale  menée  par  son  centre  de 
gravité  occupe  par  rapport  à ces  points  ; on  peut  en  effet  trou- 
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ver  une  infinité  de  système  de  forces  parallèles  et  de  môme 
sens  appliquées  à ces  points  d’appui,  qui  aient  pour  résultante 
le  poids  P du  corps  appliqué  à son  centre  de  gravité  : on  peut 
prendre  arbitrairement  les  valeurs  de  ces  pressions  à l’exception 
de  trois  d’entres  elles,  sans  toutefois  dépasser  certaines  limites 
pour  ces  valeurs,  et  on  en  conclut  facilement  les  grandeurs  des 
trois  pressions  restantes,  de  manière  que  la  résultante  de  toutes 
ces  pressions  soit  égale  au  poids  du  corps  et  soit  dirigée  suivant 
la  verticale  du  centre  de  gravité.  La  môme  difficulté  se  présente 
également  lorsque  le  corps  s’appuie  par  trois  points  situés  sur 
une  même  ligne  droite;  la  détermination  des  pressions  exercées 
par  le  corps  en  chacun  de  ces  trois  points  d’appui  ne  peut  pas 
s’effectuer  par  la  seule  connaissance  du  point  où  la  verticale  me- 
née par  le  centre  de  gravité  du  corps  rencontre  la  droite  menée 
par  ces  trois  points  d’appui.  Les  pressions  que  le  corps  exerce 
sur  le  plan,  aux  divers  points  par  lesquels  il  le  touche,  ne  sont 
cependant  pas  indéterminées;  mais  on  ne  peut  les  trouver 
qu’autant  que  l’uii  connaît  la  nature  du  corps  pesant  que  l’on 
considère,  que  l’on  sait  quelle  est  la  rigidité  ou  la  flexibilité  plus 
ou  moins  grande  qu’il  présente  dans  ses  diverses  parties,  et  que 
l’on  sait  également  comment  se  comporte  le  corps  à face  plane 
et  horizontale  sur  lequel  il  s’appuie  sous  l’action  des  pressions 
que  ce  second  corps  éprouve  de  la  part  du  premier.  La  question 
que  nous  allons  traiter  dans  le.  paragraphe  suivant  montrera 
comment  cette  connaissance  de  la  nature  des  deux  corps  per- 
met d’effectuer  la  détermination  des  pressions  aux  différents 
points  par  lesquels  ils  se  touchent. 

§ 207.  Considérons  un  solide  S,  fig.  lOfi,  reposant  sur  un 
plan  horizontal  par  une  face  plane  rectangulaire  AB,  qui  est 
représentée  en  vraie  grandeur  en  aba'b'.  . Supposons  que  la 
surface  latérale  du  solide,  dans  le  voisinage  de  la  face  d’appui 
AB,  soit  formée  de  plans  perpendiculaires  à celte  face  menés 
par  ses  quatre  côtés  ; et  que  le  centre  de  gravité  G du  solide  se 
trouve  dans  le  plan  vertical  qui  passe  par  les  milieux  n des 
côtés  aa'f  bb'  de  la  face  d’appui.  Supposons  en  outre  que  la  sur- 
face plane  sur  laquelle  le  corps  S repose  présente  une  grande 
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rigidité,  et  reste  plane  malgré  la  légère  dépression  que  le 
poids  du  corps  lui  fait  subir  ; que  le  solide  S soit  partout  éga- 
lement compressible  sous  Faction  des  forces  qui  peuvent  lui  être 
appliquées,  du  moins  dans  la  partie  qui  avoisine  sa  face  d’ap- 
pui AB  ; enfin  que,  en  raison 
de  cette  égale  compressibilité, 
les  molécules  qui  étaient  pri- 
mitivement dans  un  plan  CD 
parallèle  à la  face  AB  et  très- 
voisin  de  celte  face,  avant  que 
le  solide  fut  soumis  aux  pres- 
sions qu’il  éprouve  de  bas  en 
haut  sur  cette  face  d’appui,  se 
trouvent  encore  dans  un  même 
plan  G'D',  après  la  déformation 
que  ces  pressions  lui  ont  fait 
subir.  Prenons  en  particulier 
dans  le  solide  un  prisme  ver- 
tical IIL,  à base  infiniment  petite  <»  s’étendant  entre  les  plans 
AB,  CD,  avant  que  le  solide  ait  été  déformé  dans  le  voisinage 
de  sa  face  d’appui;  ce  prisme  s’est  raccourci,  par  suite  des  pres- 
sions qu’il  éprouve  à ses  deux  extrémités,  et  sa  longueur,  qui 
était  primitivement  HL,  s’est  réduite  à 111/  : LL'  est  donc  la 
quantité  dont  sa  longueur  a diminué,  et  par  conséquent  on  aura 
pour  la  pression  p que  la  base  inférieure  w de  ce  prisme  éprouve 
de  la  part  du  plan  d’appui  (§  19G)  : 

„ LL' 

P = Ko, 

Cette  formule  fournira  les  valeurs  de  la  pression  p que  le  so- 
lide éprouve  sur  les  divers  éléments  dans  lesquels  on  peut 
concevoir  que  la  face  d’appui  soit  décomposée,  pourvu  qu’on  y 
attribue  à LL'  la  valeur  qui  convient  à chacun  de  ces  éléments; 
quant  aux  quantités  E et  HL,  elles  ne  varient  pas,  parce  que, 
d’une  part,  le  solide  est  supposé  également  compressible  dans 
toute  l’étendue  de  sa  face  d’appui,  et  d’une  autre  part,  les  plans 
parallèles  AB,  CD,  sont  partout  également  distants.  Toutes  les- 
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pressions  telles  que  p sont  verlicales  et  dirigées  de  bas  en  haut, 
4it  la  résultante  doit  être  égale  et  directement  opposée  au  poids 
P du  solide  appliqué  à son  centre  de  gravité  G.  Ces  pressions 
sont  d’ailleurs  proportionnelles  aux  produits  w . LL',  dont  cha- 
cun représente  le  volume  de  la  portion  du  prisme  HL  qui  est 
-comprise  entre  les  plans  CD,  C'D'.  Il  est  aisé  d’en  conclure  que 
la . résultante  de  ces  pressions  p passe  par  le  centre  de  gravité 
de  la  tranche  du  solide  comprise  entre  les  plans  CD,  C'D',  en 
supposant  toutefois  que  cette  tranche  soit  homogène;  et  qu’en 

outre  cette  résultante  a pour  valeur  le  produit  du  volume  de  la 

E 


tranche  CDC'D'  par  le  facteur 


HL 


^’ous  voyons  par  là  (jue  le  solide*  S doit  éprouver,  sous  l’ac- 
tion de  son  poids,  une  déformation  telle  que  la  verticale  menée 
par  son  centre  de  gravité  C passe  par  le  centre  de  gravité  du 
volume  CDC'D'  considéré  comme  un  corps  homogène;  et  les 
pressions  que  ce  solide  éprouve  sur  les  divers  éléments  égaux 
(le  sa  face  d’appui  AB,  sont  proportionnelles  aux  portions  des 
verlicales  menées  par  ces  éléments  qui  sont  comprises  entre  les 
plans  CD,  C'D'.  Le  centre  de  gravité  C étant  situé  par  hypo- 
thèse dans  le  plan  vertical  dont  la  trace  horizontale  est  nm,  il 
«si  aisé  de  voir  que  l’inlerseclion  des  plans  CD,  C'D'  doit  être 
parallèle  aux  cotés  cm',  de  la  face  d’appui  du  solide;  et  le 
centre  de  gravité  du  corps  homogène  compris  entre  ces  deux 
plans  coïncide  avec  le  centre  de  gravité  du  trapèze  suivant  le- 
quel ce  corps  est  coupé  par  le  plan  vertical  mené  par  mn.  On 
voit  d’après  cela  que  les  pressions  sont  les  mêmes,  pour  les 
divers  éléments  égaux  de  la  face  d’appui  qui  sont  situés  sur  une 
parallèle  quelconque  aux  côtés  flrt',  hh'  de  cette  face;  et  que, 
si  l’on  suppose  que  la  verticale  menée  par  le  point  C passe  par 
un  point  O plus  rapproché  de  hh'  que  de  ne/',  les  pressions  sur 
les  éléments  égaux  de  la  face  d’appui  augmenteront  constam- 
ment depuis  le  côté  aa'  de  cette  face,  jusqu’au  côté  hh'.  Soient 
r et  s les  longueurs  des  côtés  aô,  aa'  de  la  face  d’appui.  La 

pression  totale  que  supporte  cette  face  étant  égale  à P,  on  a 
P 

pour  la  pression  moyenne  rapportée  à l’unité  de  surface,  et 

i h •. 
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w 


par  conséquent  P — pour  la  pression  que  supporte  un  élément 

w situé  à égale  distance  des  côtés  aa'  bb’.  D’après  cela,  il  est 
aisé  de  voir  que,  pour  un  élément  w situé  tout  près  de  l’arêle 
bb'y  la  pression  p,  qui  est  plus  grande  que  partout  ailleurs,  a 
pour  valeur 

’ irrrr’ 

^ rs  K h ' 


EE'  étant  la  ligne  qui  joint  les  milieux  des  côtés  non  parallèles 
dans  le  trapèze  CDC'D'. 

Convenons  maintenant  que,  par  un  changement  de  forme  de 
la  partie  supérieure  du  solide,  nous  déplacions  son  centre  de 
gravité  G,  sans  le  faire  sortir  du  plan  vertical  mené  par  mn.  Le 
trapèze  CDC'D'  devra  changer  de  forme  en  môme  temps,  de  ma- 
nière que  son  centre-  de  gravité  se  trouve  toujours  sur  la  verti- 
cale menée  par  le  point  G.  Si  la  projection  horizontale  0 du 
centre  de  gravité  G se  rap|)roche  du  côlé  bb'  de  la  base,  sans 
que  le  poids  total  P du  solide  change,  le  côté  DD'  du  trapèze 
doit  augmenter,  et  le  côté  CG'  doit  diminuer  de  la  mémo  quan- 
tité; car  il  faut  que  le  volume  compris  entre  les  plans  CD,  C'D' 
reste  le  môme,  et  par  conséquent  aussi  la  surface  du  trapèze 
CDC'D',  ce  qui  fait  que  la  demi-somme  KE'  des  côtés  CC'  et 
DD'  doit  conserver  la  même  grandeur.  Lorsque  On  ne  sera  plus 
que  le  tiers  de  ab,  le  côté  CC'  du  trapèze  se  réduira  à zéro,  et 
le  trapèze  se  changera  on  un  triangle  dans  lequel  le  côté  DD' 
opposé  au  sommet  C sera  double  de  EE';  alors  la' pression  p 
supportée  par  un  élément  o>  de  la  face  d’appui  situé  tout  près  du 

côté  bb'  deviendra  égale  à i2P  — , c’est-à-dire  qu’elle  sera  double 

' rs 

de  la  pression  moyenne  rapportée  à un  élément  de  môme  éten- 
due. Si  la  projection  horizontale  O du  centre  de  gravité  G se 
rapproche  encore  de  bb',  la  ligne  C'D',  qui  est  venue  précédem- 
ment passer  par  le  point  C,  doit  s’élever  au-dessus  de  ce  point 
C et  s’abaisser  encore  au-dessous  du  point  D;  cela  indique  que 
la  pression  tend  à devenir  négative  dans  le  voisinage  de  l’arôte 
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<iü  de  la  face  d’appui,  c’csl-à-dîre  à se  changer  en  une  Iracliou. 
C’est  ce  qui  arriverait  en  elîet  si  la  face  d’appui  était  collée  sur 
le  plan  sur  lequel  elle  repose.  Mais,  comme  celte  face  d’appui 
est  simplement  posée  sur  le  plan,  les  choses  ne  peuvent  pas  se 
passer  ainsi,  le  solide  S ne  peut  éprouver  que  des  pressions  de 
la  part  du  plan  qui  le  supporte.  Dans  ce  cas,  les  pressions  ne 
s’exercent  plus  sur  toute  la  surface  du  rectangle  aba’b' ; luie 
portion  de  ce  rectangle,  située  vers  l’arèle  aa\  n’est  plus  pres- 
sée en  aucun  de  scs  points;  et  la  portion  restante,  qui  supporte 
la  pression  totale  P,  est  un  autre  rectangle  qui  se  trouve  dans 
ïe  cas  où  était  le  rectangle  tout  entier,  lorsque  On  était  égal 
au  tiers  de  ab.  Si  no\is  nommons  s la  distance  On  devenue  plus 
petite  que  le  tiers  de  nb,  ds  et  s seront  les  deux  côtés  de  la’ 
portion  de  la  face  aba’b'  qui  s’appuie  réellement  sur  le  plan. 


w 


P—  est  la  pression  moyenne  sur  un  élément  w de  cette  sur- 


face ; et 


^P  — est  la 
3ôS 


pression  supportée  par  un  élément  w 


situé  tout  prés  de  l’arête  bb'. 

On  voit  par  la  valeur  que  nous  venons  de  trouver  pour  la 
pression  sur  un  élément  voisin  de  bb'  que  celte  pression  aug- 
mente à mesure  que  s diminue.  Soit  lU  la  pression  capable  de 
^létermincr  l’écrasement  du  prisme  élémentaire  qui  a pour  base  o>. 
Si  l’on  pose 


on  en  lire 


= lh>, 


3 Ils' 


<]elle  valeur  de  s est  la  limite  au  delà  de  laquelle  on  ne  doit  pas 
faire  décroître  la  distance  z ou  Ow,  sans  quoi  le  solide  S s’écra- 
serait dans  le  voisinage  de  l’arête  bb'.  Nous  sommes  conduits 
par  là  à ajouter  quelque  chose  à la  condition  d’équilibre  du  so- 
lide pesant  S posé  sur  un  plan  horizontal.  Nous  avions  trouvé 
<iue  cet  éejuilibre  ne  pouvait  avoir  lieu  qu’autanl  que  la  verticale 
menée  par  le  centre  de  gravité  G du  solide  perçait  le  plan  en  un 
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point  situé  à l’intérieur  du  rectangle  aba'b'  qui  constitue  son 
polygone  d’appui  ; nous  voyons  qu’il  faut  en  outre  que  cette  ver- 
ticale passe  à l’intérieur  de  ce  rectangle,  à une  distance  suffisam- 
ment grande  de  chacun  de  ses  côtés. 

On  comprend  toute  l’importance  que  peuvent  avoir  des  consi- 
dérations analogues  aux  précédentes,  toutes  les  fois  que  l’on  a à 
s’occuper  de  l’équilibre  de  corps  solides  se  touchant  par  des  faces 
planes,  comme  cela  a lieu  dans  les  constructions  en  pierres,  et  en 
particulier  dans  les  voûtes. 


.. 


cil  VN  tri:  u 
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§ 208.  Les  fluides  (liquides  ou  gaz)  sont  des  corps  dont  les 
molécules  sout  extrêmement  mobiles  les  unes  par  rapport  aux 
autres.  Lorsqu'on  cherche  à faire  glisser  les  dilîérentes  parties 
d’une  masse  fluide  les  unes  sur  les  autres,  on  n’éprouve  pas  de 
résistance  analogue  à celle  qui  se  développe  dans  le  glissement 
des  corps  solides  et  que  nous  nommons  frottement.  L’absence 
absolue  du  frottement,  entre  les  diverses  parties  d’un  fluide  «pii 
se  déplacent  les  unes  par  rapport  aux  autres,  constitue  la  fUd- 
dité  parfaite.  Les  liquides  et  les  gaz,  tels  qu’ils  existent  dans  la 
nature,  sont  en  général  extrêmement  près  de  présenter  cette 
fluidité  parfaite,  surtout  lorsqu’ils  sont  en  équilibre  absolu  ou 
relatif.  Nous  supposerons  dans  ce  chapitre  qu’ils  jouissent  com- 
plètement de  cette  propriété.  La  vérification  expérimentale  des 
résultats  auxquels  nous  parviendrons  ainsi  montre  que,  en  fai- 
sant celte  hypothèse,  nous  ne  nous  écartons  pas  sensiblement ^de 
la  réalité. 

Lorsqu’un  liquide  est  contenu  dans  un  vase,  et  qu’on  cherche 
à diminuer  le  volume  qu’il  occupe  en  le  comprimant  dans  ce 
vase,  on  ne  peut  pas  y parvenir  : le  liquide  conserve  le  volume 
qu’il  avait  d’abord,  ou  du  moins  la  diminution  du  volume  qu’il 
éprouve  est  si  faible,  qu’on  a beaucoup  de  peine  à s’en  aperce- 
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voir.  C’est  ce  qui  fait  qu'on  donne  aux  liquides  le  nom  de  fluides 
incompressibles.  Dans  ce  qui  suit,  nous  traiterons  les  liquides 
comme  joui.ssant  d’une  incompressibilité  absolue;  nous  nous 
écarterons  ainsi  tellement  peu  de  la  réalité,  que  cela  n’occasion- . 
liera  aucune  erreur  appréciable  dans  les  résultats  auxquels  nous 
parviendrons. 

Un  gaz  se  comporte  tout  autrement  qu’un  liquide,  quand  on 
cherche  à le  comprimer;  on  peut  sans  grande  difficulté  réduire 
son  volume  à n’ôtre  plus  que  la  moitié,  le  tiers,  le  quart  de  ce 
iju’il  était  d’abord.  Si  ensuite  on  cesse  d’exercer  l’effort  qui  a 
déterminé  cette  diminution  de  volume,  le  gaz  revient  de  lui-même 
à son  volume  primitif.  C’est  pour  cela  qu’on  donne  aux  gaz  le 
nom  de  fluides  élastiques. 

^ 200.  Transmission  des  pressions  dans  les  fluides» 


N' 


Considérons  une  masse  fluide  en  équilibre  dans  une  enve- 
loppe fermée  qu’elle  remplit  complète- 
ment, fig.  107,  et  supposons  que  ses 
molécules  ne  soient  soumises  à aucune 
force  autre  que  les  actions  que  cha- 
cune d’elles  éprouve  de  la  part  des 
molécules  voisines.  Ce  fluide  exercera 
généralement  des  pressions  sur  les  di- 
verses parties  de  l’enveloppe  qui  le 
renferme.  Si  l’on  vient  à enlever  une 
petite  portion  de  cette  enveloppe,  et 

si  on  la  remplace  par  un  piston  A de 

0 

même  forme,  mobile  dans  un  bout  de  tuyau  adapté  au  contour 
de  l’ouverture  ainsi  produite,  on  conçoit  que  le  fluide  pourra  se 
trouver  exactement  dans  les  mêmes  conditions  que  précédem- 
njen%  pourvu  qu’on  applique  au  piston  A une  force  convenable 
F dirigée  parallèlement  aux  parois  du  tuyau  dans  lequel  il  peut 
se  mouvoir.  De  même,  on  pourra  remplacer-  une  autre  portion 
de  l’enveloppe  par  un  piston  D,  également  mobile  dans  un 
bout  de  tuyau,  et  soumis  à l’action  d’une  certaine  force  F', 
sans  que  le  fluide  cesse  d’être  exactement  dans  les  mêmes  con- 
ditions. Cela  posé,  nous  allons  voir  que,  si  les  bases  des  deux 
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pistons  A,  B sont  égales,  les  deux  forces  F,  F'  doivent  aussi  être 
égales. 

Pour  démontrer  cette  proposition,  imaginons  que  nous  réu- 
nissions les  deux  bouts  de  tuyau  dans  lesquels  peuvent  se  mou- 
voir les  deux  pistons  A,  B,  par  un  canal  courbe  ACB,  contenu 
tout  entier  à l’intérieur  de  l’espace  occupé  par  le  fluide,  et  se 
raccordant  à ses  deux  extrémités  avec  ces  bouts  de  tuyau  ; 
nous  pourrons  même  supposer  que  la  section  transversale  de 
ce  canal  ACB  soit  partout  égale  à la  base  de  l’un  des  pistons 
A,  B.  Le  fluide  dont  il  s’agit  étant  en  équilibre,  nous  pouvons  lui 
appliquer  le  théorème  du  travail  virtuel  (§  184).  Pour  cela,  con- 
cevons que  le  piston  A marche  d’une  quantité  infiniment  petite  e 
vers  l’intérieur  de  l’enveloppe;  que  la  portion' du  fluide  qui  est 
située  en  dedans  du  canal  ACB  glisse  le  long  de  ce  canal  sans 
en  sortir,  et  suive  ainsi  le  mouvement  de  ce  piston  A,  tout  en 
conservant  le  même  volume;  qu’en  conséquence  le  piston  B 
marche,  vers' l’extérieur,  d’une  quantité  égale  à -c;  enfin  que 
toute  la  portion  du  fluide  qui  se  trouve  en  dehors  du  canal  ACB 
ne  se  déplace  pas  : pour. ce  déplacement  virtuel  particulier  du 
système  matériel  que  nous  considérons,  la  somme  des  travaux 
virtuels  des  forces  qui  sont  appliquées  à ses  diverses  parties  doit 
être  nulle.  Or,  la  portion  ACB  du  fluide,  qui  se  déplace  seule, 
ne  change  pas  de  volume  ; les  diverses  parties  qui  la  composent 
se  meuvent  séparément  en  glissant  simplement  les  unes  sur  les 
aute'es,  ou  bien  sur  la  partie  du  fluide  qui  est  en  dehors  du  ca- 
nal ACB  et  qui  reste  immobile;  mais  ce  glissement  s’effectue 
sans  qu’il  y ait  de  frottement,  en  raison  de  la  fluidité  parfaite 
du  système  (§  208)  : il  résulte  de  là,  et  de  ce  que  nous  avons  dit 
à l’occasion  des  systèmes  matériels  dans  lesquels  on  imagine 
des  liaisons  (§  180),  que  la  somme  des  travaux  virtuels  dus  aux 
actions  que  les  molécules  du  fluide  tout  entier  exercent  les  unes 
sur  les  autres  est  égale  à zéro.  D’après  cela,  on  voit  que  la 
somme  des  travaux  virtuels  des  forces  appliquées  à notre  sys- 
tème matériel  se  réduit  à 
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et  comme  cette  somme  doit  être  nulle,  il  s’ensuit  qù’on  a 

F = F. 

On  conclut,  de  la  proposition  qui  vient  d’être  établie,  que 
la  force  F,  appliquée  au  piston  A,  donne  lieu  à une  pression 
égale  à F sur  toute  portion  de  l’enveloppe  ayant  une  étendue 
égale  à la  base  de  ce  piston.  C’est  ce  qui  constitue  le  théorème 
de  la  transmission  des  pressions  dans  un  fluide  dont  les  molécu- 
les ne  sont  soumises  à aucune  force  autre  que  les  actions  que 
chacune  d’elles  éprouve  de  la  part  des  molécules  voisines.  Il  est 
bon  d’observer  que  la  force  F,  appliquée  au  piston  A,  peut  rece- 
voir une  grandeur  quelconque,  si  le  fluide  que  l’on  considère 
est  incompressible  ; mais  qu’elle  doit,  au  contraire,  avoir  une 
valeur  déterminée,  s’il  s’agit  d’un  fluide  élastique,  valeur  qui 
dépend  de  la  tendance  plus  ou  moins  grande  du  fluide  à aug- 
menter de  volume. 

§ 210.  dcR  pressions  dans  tons  les  sens,  autour 

d’un  point  <|uelconqne,  <lans  un  fluide  en  équilibre. 

— Soit  M,  fig.  107,  un  point  quelconque  pris  à l’intérieur 
de  la  masse  fluide  dont  nous  nous  sommes  occupés  dans  le  para- 
graphe précédent.  Concevons  que  nous  fassions  passer  par  ce 
point  une  surface  NN'  qui  s’étende  de  tous  côtés  jusqu’à  l’en- 
veloppe, et  qui  soit  plane  jusqu’à  une  certaine  distance,  tout 
autour  du  point  M.  Cette  surface  divisera  la  masse  fluide  en  deux 
portions  P,  Q.  Supposons  que  la  partie  P,  c’est-à-dire  celle 
qui  ne  reçoit  pas  directement  l’action  du  piston  A,  soit  soli- 
difiée sans  changer  de  forme;  il  est  clair  que,  parla,  nous  ne 
troublons  pas  l’équilibre  du  système  tout  entier,  et  que,  j\ar 
conséquent,  après  celle  solidification  de  la  partie  P,  la  partie  Q 
reste  à l’état  d’équilibre  comme  précédemment.  Mais  alors  la 
surface  NN'  devient  une  partie  de  la  paroi  qui  enveloppe  le 
fluide  restant  Q;  donc,  en  vertu  de  l’action  de  la  force  F sur  le 
piston  A,  le  fluide  Q exerce  une  pression  égale  à F sur  une  por- 
tion de  la  face  plane  menée  par  le  point  M ayant  môme  étendue 
que  le  piston  A.  Ce  résultat  est  indépendant  de  la  direction  que 
nous  avons  donnée  à la  partie  plane  de  la  surface  NiS'  menée 
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par  le  point  M ; la  pression  que  le  fluide  situé  d’un  côte  de  cette 
surface  exerce  sur  le  fluide  situé  de  l’autre  côté,  dans  le  voisinage 
du  point  M,  et  sur  une  étendue  égale  à la  base  du  piston  A,  est 
donc  toujours  égale  à F,  quelle  que  soit  la  direction  du  plau  qui 
sépare  ces  deux  fluides. 

Nous  venons  d’établir  l’égalité  des  pressions  dans  tous  les 
sens,  autour  d’un  point  quelconque  M d’un  fluide  en  équilibre, 
en  considérant  spécialement  un  fluide  dont  les  diverses  molé- 
cules ne  sont  soumises  qu’à  leurs  actions  mutuelles.  Nous  allons 
faire  voir  maintenant  que  cette  égalité  des  pressions  dans  tous 
les  sons,  autour  d’un  point  quelconque,  existe  toujours,  quelles 
que  soient  les  forces  qui  agissent  sur  les  diverses  molécules  du 
fluide  en  équilibre.  Mais,  pour  y arriver,  nous  étudierons  d’a- 
bord la  transmission  des  pressions  sur  les  diverses  parties  de 
l’enveloppe  qui  renferme  un  liquide  homogène  pesant,  à l’état 
d’équilibre. 

- § 211.  Reprenons  donc  ce  que  nous  avons  dit  dans  le  § 209, 
en  substituant  un  liquide  homogène  pesant  au  fluide  quelconque 
que  nous  avons  considéré,  et  dont  les  diverses  molécules  n’é- 
taient soumises  qu’aux  actions  que  cliacune  d’elles  éprouve  de 
la  part  des  molécules  voisines.  Les  pistons  égaux  A et  B,  fig.  107, 
étant  disposés  comme  nous  l’avons  dit,  et  étant  soumis  aux  ac- 
tions des  forces  F,  F',  tellement  choisies  que  le  liquide  soit  en 
équilibre,  cherchons  à déterminer  la  relation  qui  existe  entre 
ces  deux  forces  F,  F'.  Pour  cela,  concevons  encore  que  nous  fas- 
sions marcher  le  pistou  A d’une  quantité  e vers  'l’intérieur  de 
l’enveloppe,  et  le  piston  B d’une  quantité  égale  vers  l’extérieur; 
et  supposons  que  le  liquide  contenu  dans  le  canal  ACB  glisse  le 
long  de  ce  canal  pour  suivre  le  mouvement  simultané  des  deux 
pistons,  sans  que  les  molécules  liquides  situées  en  dehors  dû 
canal  ACB  se  déplacent  en  aucune  manière  : en  égalant  à zéro  la 
somme  des  travaux  des  diverses  forces  appliquées  au  système, 
pour  ce  mouvement  particulier,  nous  arriverons  à la  relation 
cherchée  entre  F et  F'.  Gril  est  clair  que  cette  somme  de  tra- 
vaux virtuels  ne  dilTércra  de  celle  que  nous  avons  trouvée  pré- 
cédemment (§  209),  qu’en  ce  qu’elle  contiendra  de  plus  le  travail 
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de  la  pesanteur  sur  les  diverses  molécules  liquides  auxquelles 
nous  attribuons  un  déplacement. 

Pour  évaluer  ce  travail  de  la  pesanteur  sur  le  liquide  contenu 
dans  le  canal  ACB,  nous  nous  appuierons  sur  ce  qui  a été  dé- 
montré dans  le  § 173  : ce  travail  s’obtiendra  en  multipliant  le 
poids  du  liquide  contenu  dans  ÂCD  par  la  quantité  dont  le  centre 
de  gravité  de  ce  liquide  s’est  abaissé  verticalement.  Mais  il 
est  aisé  de  voir  que,  eu  égard  au  travail  produit  par  la  pesan- 
teur, peu  importe  que  le  liquide  ACB  tout  entier  glisse  le  long 
du  canal  qui  le  renferme,  de  manière  que  ses  deux  faces  extrê- 
mes A et  B marchent  chacune  d’une  quantité  s ; ou  bien  que  la 
portion  de  liquide  occupant  l’espace  d’épaisseur  e que  nous  fai- 
sons parcourir  au  piston  A soit  transportée  seule  à l’autre  extré- 
mité du  liquide  ACB,  de  manière  à remplir  l’espace  abandonné 
par  le  piston  B dans  son  mouvement  vers  le  dehors  de  l’enve- 
loppe : dans  ce  second  cas,  où  la  portion  de  liquide  contenue 
dans  le  canal  ACB,  entre  la  position  finale  du  piston  A et  la 
position  initiale  du  piston  B,  ne  se  déplacerait  nullement,  le 
centre  de  gravité  du  liquide  total  renfermé  dans  le  canal  ACB 
s’abaisserait  verticalement  de  la  même  quantité  que  dans  le  pre- 
mier cas.  On  voit  par  là  que,  pour  avoir  le  travail  de  la  pesanteur 
sur  le  liquide  ACB,  il  nous  suffira  de  multiplier  le  poids  du 
liquide  contenu  dans  l’espace  que  nous  faisons  parcourir  ou  pis- 
ton A,  par  la  distance  du  centre  de  gravité  de  cet  espace  au  plan 
horizontal  mené  par  le  centre  de  gravité  de  l’espace  analogue 
que  parcourt -le  piston  B.  Désignons  par  w l’air  de  la  base  de 
chacun  des  pistons  A,  B ; par  p la  masse  spécifique  du  liquide 
(§  1ü-i);par  h la  distance  du  centre  de  gravité  de  la  base  du 
piston  A au  plan  horizontal  mené  par  le  centre  de  gravité  de  la 
hase  du  piston  B;  par  a l’angle  que  la  direction  du  déplace- 
ment £ du  piston  A fait  avec  la  verticale;  et  par  a'  l’angle  ana- 
logue pour  le  piston  B.  Le  poids  du  liquide  contenu  dans  l’es- 
pace que  nous  faisons  parcourir  au  piston  A est  égal  à 

a hauteur  verticale  du  centre  de  gravité  de  cet  espace  au-dessus 
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(lu  centre  de  gravité  de  l’espace  parcouru  par  le  piston  B a pour 
valeur 

h — 5 £ cos  a + ‘ e cos  OL  : 

le  travail  que  nous  cherchons  est  donc  exprimé  par 

^Qiùt  {h  — je  COS  * + 5 £ COS  a'). 

D’après  cela , l’équation  fournie  par  le  théorème  du  travail 
virtuel  appliqué  au  mouvement  particulier  que  nous  avons 
choisi,  sera 

Fe  — F'e  4-  pf/wî  {h  — ^ £ COS  X 4-  5 ï COS  a')  = 0 ; 

d’où  l’on  déduit,  en  observant  que  z est  infiniment  petit, 

F' F 4- 

Cette  formule  permet  de  déterminer  la  pression  que  le  liquide 
exerce  en  un  point  quelconque  de  l’enveloppe  qui  le  renferme, 
sur  une  surface  égale  à &>,  lorsque  l’on  connaît  la  pression  F qui 
lui  est  appliquée  en  un  point  particulier,  sur  une  surface  de 
même  étendue. 

§ Revenons  maintenant  à la  question  principale  qui  nous 
occupe,  c’est-à-dire  à la  démonstration  de  l’égalité  de  pression 
dans  tous  les  sens  autour  d’un  point,  dans  un  fluide  en  équilibre 
dont  les  molécules  sont  soumises  à des  forces  quelconques.  Pour 
cela  nous  considérerons  d’abord  le  cas  d’un  liquide  homogène 
pesant,  puis  celui  d’un  fluide  quclconciue  pesant,  enfin  le  cas 
général  d’un  fluide  soumis  à des  forces  quelconques. 

Dans  le  cas  d’un  liquide  homogène  pesant,  supposons  encore 
qu’une  partie  de  l’enveloppe  ait  été  remplacée  par  un  piston  A, 
fig.  107,  auquel  on  applique  une  force  F tendant  à lé  faire  péné-. 
trer  dans  le  liquide,  et  considérons  les  pressions  dans  différents 
sens  autour  d’un  point  quelconque  M pris  à l’intérieur  du  liquide. 
Quelle  que  soit  la  direction  du  plan  que  nous  ferons  passer  par 
le  point  M,  si  nous  prenons  sur  ce  plan  une  surface  égale  à w 
ayant  son  centre  de  gravité  au  point  M,  la  pression  que  le  liquide 
Q situé  d’un  coté  du  plan  exerce  sur  cette  surface  w aura  tou- 
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jours  pour  valeur  F + h étant  la  hauteur  verticale  du 

centre  de  gravité  de  la  base  du  piston  A au-dessus  du  point  M. 
L’égalité  des  pressions  dans  tous  les  sens,  autour  du  point  M 
pris  cà  l’intérieur  d’un  liquide  pesant  en  équilibre,  se  trouve  donc 
démontrée  par  là;  mais  cette  égalité  de  pressions  suppose  que 
l’es  diverses  surfaces  planes  égales  à w,  sur  lesquelles  s’exercent 
les  pressions  que  l’on  considère,  sont  placées  de  manière  que  le 
centre  de  gravité  de  chacune  d’elles  coïncide  avec  le  point  M, 
condition  à laquelle  nous  n’avions  pas  besoin  de  nous  astreindre,. 

' lorsque  nous  considérions  un  fluide  dont  les  molécules  n’étaient 
soumises  qu’à  leurs  actions  mutuelles. 

Lorsqu’un  fluide  pesant  en  équilibre  n’est  pas  bomogène^ 
c’est-à-dire  lorsque  sa  densité  n’est  pas  la  même  dans  toute 
l’étendue  du  volume  qu’il  occupe,  on  ne  peut  plus  raisonner 
comme  nous  venons  de  le  faire.  Mais  alors,  pour  établir  l’égalité- 
des  pressions  dans  tous  les  sens  autour  d’un  point  M de  ce 
fluide,  rien  ne  nous  empêche  de  considérer  seulement  la  portion 
du  fluide  qui  est  contenue  à l’intérieur  d’une  surface  fermée  do 
petites  dimensions  s’étendant  tout  autour  du  point  M;  si  nous 
concevons  que  tout  le  reste  du  fluide  soit  solidifié,  sans  que  ses 
molécules  changent  de  position  les  unes  par  rapport  aux  autres, 
cela  constituera  une  nouvelle  enveloppe  renfermant  la  portion 
de  fluide  qui  est  voisine  du  point  M et  à laquelle  nous  conser- 
vons sa  fluidité  primitive.  Celte  petite  portion  du  fluide  total  no 
sera  généralement  pas  homogène;  mais  la  densité  n’y  variera 
que  très-peu  d’un  point  à un  autre,  en  raison  du  peu  de  distance 
qui  existe  entre  ses  divers  points;  et  l’erreur  que  l’on  commet- 
tra en  regardant  la  densité  comme  constante  dans  toute  l’étendue 
de  cette  portion  de  fluide  sera  d’autant  plus  faible  que  les  di- 
mensions de  l’espace  qu’elle  occupe  seront  supposées  plus  peti- 
tes : on  peut  dire  que,  si-  l’on  ne  considère  qu’une  portion 
infiniment  petite  du  fluide  pesant  dont  il  s’agit,  .tout  autour  du 
point  M,  les  choses  s’y  passent  de  même  que  dans  un  fluide 
homogène  pesant.  D’après  cela , les  pressions  supportées  par 
diverses  surfaces  planes  égales  à w,  menées  par  le  point  M,  et 
ayant  leurs  centres  de  gravité  en  ce  point,  sont  toutes  égales 
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entre  elles,  pourvu  que  &>  soit  infiniment  petit.  Le  défaut  d’ho- 
mogénéité du  fluide  nous  oblige  ainsi  à ajouter  cctle  nouvelle 
condition  de  la  petitesse  de  &>,  à celle  que  nous  avions  trouvée 
d’abord  par  cela  seul  que  le  fluide  était  soumis  à l’action  de  la 
pesanteur. 

• Nous  n’avons  plus  que  quelques  mots  à ajouter,  pour  établir 
l’égalité  des  pressions  dans  tous  les  sens  autour  d'un  point,  dans 
le  cas  d’un  fluide  soumis  à des  forces  quelconques.  Considérons, 
pour  chaque  molécule  du  fluide,  la  résultante  de  toutes  les  for- 
ces auxquelles  elle  est  soumise,  en  faisant  abstraction  toutefois 
des  actions  que  cette  molécule  éprouve  de  la  part  des  molécules 
voisines.  Celte  résultante  n’a  généralement  pas  la  meme  direc- 
tion, et  le  rapport  de  son  intensité  à la  masse  de  la  molécule  n’a 
généralement  pas  la  môme  grandeur,  pour  les  diverses  molé- 
cules du  fluide;  mais  ces  changements  de  grandeur  et  de  direc- 
tion ne  se  font  sentir  que  peu  à peu,  à mesure  qu’on  passe  d’une 
molécule  à une  autre,  en  suivant  une  ligne  quelconque  à l’inté- 
rieur du  fluide  : on  peut  donc  regarder  la  direction  de  celte 
force  résultante,  et  le  rapport  de  son  intensité  à la  masse  de  la 
molécule  sur  laquelle  elle  agit,  comme  restant  les  mômes  dans 
toute  l’étendue  d’un  espace  très-petit.  Dès  lors  la  portion  du 
fluide  contenue  dans  cet  espace  se  trouve  dans  des  conditions 
analogues  à celles  où  elle  se  trouverait  si  elle  était  uniquement 
soumise  à l’action  de  la  pesanteur;  donc,  dans  le  cas  général 
dont  nous  nous  occupons  maintenant,  il  y a encore  égalité  en- 
tre les  pressions  qui  s’exercent  dans  tous  les  sens,  autour  d’un 
point,  sur  des  surfaces  planés  infiniment  petites  et  égales  ayant 
leurs  centres  de  gravité  en  ce  point. 

Si  l’on  divise  la  pression  P,  qui  s’exerce  sur  un  élément  plan 
ayant  son  centre  de  gravité  en  un  point  M du  fluide,  par  l’aire 

P 

M de  cet  élément,  le  quotient  — est  ce  qu’on  nomme  la  pression 

en  M rapportée  à l’unité  de  surface;  ce  n’est  autre  chose  que 
la  pression  totale  que  le  fluide  exercerait  sur  une  surface  plane 
ayant  pour  aire  l’unitc  de  surface,  dans  le  cas  où  chacun  des 
éléments  égaux  à &>  dans  lesquels  on  pourrait  décomposer  celte 
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surface  plane  supporterait  une  pression  partielle  égale  à P.  Ce 
P 

quotient  — est  souvent  désigné,  pour  abréger,  sous  la  simple 

b) 

dénomination  de  pression  au  point  M ; aussi,  toutes  les  fois  que 
Ton  parle  de 'la  pression  en  un  point,  dans  un  fluide  en  équili- 
bre, sans  spécifier  quelle  est  l’étendue  de  la  surface  sur  laquelle 
la  pression  s’exerce,  on  doit  entendre  qu’il  s’agit  de  la  pression 
rapportée  à l’unité  de  surface. 

§ 213.  Équilibre  d’un  fluide  pesant.  — Considérons  en 

particulier  un  fluide  pesant,  en  équilibre  dans  une  enveloppe 

fermée  .qu’il  remplit  complètement,  et  comparons  les  pressions 

qui  correspondent  aux  différents  points  de  l’espace  qu’il  occupe. 

Pour  cela  nous  prendrons  d’abord  deux  points  M,  M',  situés  sur 

un  même  plan  horizontal,  fig.  108.  Conce- 

\ 

vons  que  nous  tracions  deux  cercles  infi- 
nlment  petits  et  égaux  ayant  leurs  plans 
perpendiculaires  à la  droite  MM',  et  leurs 
centres  aux  points  M,  M'  eux-mêmes; 
concevons  en  outre  que  nous  joignions 
CCS  deux  cercles  l’un  à l’autre  par  une 
surface  cylindrique  dont  ils  forment  les 
deux  bases.  Le  fluide  que  renferme  le  cylindre  ainsi  obtenu  est  en 
équilibre  .sous  l’action  de  diverses  forces  qui  sont  : 1"  la  pesan- 
teur; 2°  les  pressions  qu’il  éprouve  de  la  part  du  fluide  environ- 
nant; 3°  les  actions  muluelles  de  ses  diverses  molécules.  Soient 
P et  p'  les  pressions  en  M et  M',  et  w l’aire  de'  l’une  quelconque 
des  bases  du  cylindre  : po)  cl  p'w  seront  les  pressions  exercées 
sur  chacune  de  ces  deux  bases,  par  le  fluide  environnant.  Cela 
posé,  si  nous  considérons  toutes  les  forces  extérieures  qui  agis- 
sent sur  le  fluide  renfermé  dans  le  cylindre,  et  si  nous  exprimons 
que  la  somme  des  projections  de  ces  forces  sur  la  droite  MM'  est 
nulle  (§  185),  nous  trouverons  simplement  l’équation 


p(j> — p'iù  = 0 ; 


<^ar  les  actions  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  molécules  du 
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fluide  sont  toutes  perpendiculaires  à MM',  et  il  en  est  de  même 
des  pressions  que  le  fluide  environnant  exerce  sur  les  «diverses 
parties  de  la  surface  latérale  du  cylindre.  On  conclut  de  là  que 
P est  égal  à p',  c’est-à-dire  que  la  pression  est  la  même  pour 
tous  les  points  d’un  même  plan  horizontal  mené  à l’intérieur  du 
fluide. 

Prenons  maintenant  deux  points  M,  M',  fig.  100,  situés  à la 
rencontre  de  deux  plans  horizontaux  infiniment  voisins  avec  une 
même  verticale.  Désignons  par  p etp'  les 
pressions  en  ces  points  M,  M';  par  &>  la 
surface  de  la  base  infiniment  petite  d’un 
cylindre  de  révolution  ayant  MM'  pour 
axe;  par  dz  la  distance  MM',  et  par  p la 
masse  spécifique  du  fluide  en  M,  masse 
spécifique  que  nous  supposerons  être  la 
même  dans  toute  l’étendue  du  cylindre 
ayant  pour  base  &>  et  pour  hauteur  MM'  ou  dz.  Le  poids  du 
fluide  contenu  dans  ce  cylindre  sera  égal  à pg<odz,  et  les  pres- 
sions supportées  par  ses  bases  supérieure  et  inférieure  auront 
respectivement  pour  valeurs  p&>  et  p'w.  Si  nous  projetons  sur  la 
verticale  MM'  les  diverses  forces  extérieures  qui  agissent  sur 
cet  élément  cylindrique  de  fluide,  et  si  nous  exprimons  que  la 
somme  des  projections  ainsi  obtenues  est  nulle,  nous  trouverons 
évidemment 

y)w  — p'o)  -f  r{/("dz  = 0. 

On  en  déduit 

p'  = P + ?(fdzy 

ce  qui  montre  que  la  pression  augmente  nécessairement  quand 
on  passe  d’un  plan  horizontal  quelconque  à un  autre  plan 
horizontal  infiniinenl  voisin  du  premier  et  situé  au-dessous  de 
lui. 

Cette  augmentation  pgdz  qu’éprouve  la  pression,  quand  on 
passe  du  point  M du  premier  plan  au  point  M'  du  second  plan, 
doit  être  la  même,  quelle  que  soit  la  position  du  point  M sur  le 
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premier  plan;  puisque  la  pression  est  constante  dans  toute 
l’étendue  de  chacun  des  deux  plans.  Or  dz  ne  varie  pas,  et  g est 
une  constante;  donc  p doit  avoir  la  même  valeur  dans  toute 
l’étendue  du  plan  horizontal  sur  lequel  nous  avons  pris  le  point 
M.  Nous  voyons  par  là  que,  si  la  densité  du  fluide  pesant  len 
équilibre  dont  nous  nous  occupons  n’est  pas  la  même  partout, 
cette  densité  doit  nécessairement  être  la  même  pour  tous  les 
points  d’un  même  plaii  horizontal  mené  d’une  manière  ^quelcon- 
que à l’intérieur  du  fluide  ; «n  sorte  que  la  masse  "fluide  > tout 
entière  peut  être  regardée  comme  se  composant  d’une  infinité 
de  couches  horizontales  infiniment  minces,  dont  chacune  a une 
densité  constante  dans  toute  son  étendue.  ' i 

La  dHîérence  des  pressions  relatives  à deux  points  qui  ne  sont 
pas  situés  sur  un  même  plan  horizontal  a pour  valeur  l’inté- 
grale de  pgdz,  prise  entre  des  limites  correspondant  aux  plans 
horizontaux  qui  passent  par  ces  deux  points  ; il  est  aisé  de  voir 
que  cette  différence  de  pression  n’est  autre  chose  que  le  poids 
du  fluide  contenu  à l’intérieur  d’un  cylindre  vertical,  ayant  pour 
base  l’unité  de  surface,  et  s’étendant  de  l’un  à l’autre  de  ces 
deux  plans  horizontaux.  Si  le  fluide  que  l’on'  considère  avait 
partout  la  même  densité,  et  c’est  ce  qui  arriverait  si  c’était 
un  liquide  homogène,  la  différence  de  pression  dont  il  s’agit 
aurait  pour  valeur  pgh,  p étant  la  masse  spécifique  du  fluide 
et  h la  distance  des  plans  horizontaux  dont  il  vient  d’être 
question. 

Les  divers  plans  horizontaux  que  l’on  peut  mener  dans  l’es- 
pace occupé  par  le  fluide  prennent  le  nom  de  surfaces  de  niveau, 
La  distance  h des  plans  horizontaux  menés  par  deux  points  quel- 
conques est  ce  qu’on  nomme  la  différence  de  niveau  de  ces  deux, 
points. 

Lorsqu’un  liquide  pesant  est  placé  dans  un  vase  ouvert  par  -le 
haut,  ou  bien  dans  un  vase  fermé  trop  grand  pour  qu’il  puisse 
le  remplir  en  totalité,  il  se  dépose  au  fond  du  vase  et  se  termine 
par  une  surface ‘libre  dont  les  divers  points  n’éprouvent  aucune 
pression.  Imaginons  qu’une  paroi  solide  s’étende  sur  cette  sur- 
face libre  du  liquide,  et  aille  se  relier  de  tous  côtés^avec  les  pa- 
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rois  latérales  du  vase,  sans  cependant  exercer  de  pression  en 
aucun  point  sur  le  liquide  avec  lequel  elle  est  en  contact.  La 
niasse  liquide  dont  il  s’agit  se  trouvera  dès  lors  contenue  dans 
une  enveloppe  fermée  de  toute  part  dont  elle  remplira  toute  la 
capacité,  sans  cesser  d’étre  exactement  dans  les  mêmes  condi- 
tions d’équilibre  qu’auparavant  ; et  par  conséquent  nous  pour- 
rons lui  appliquer  les  résultats  auxquels  nous  sommes  parve- 
nus dans  ce  qui  précède.  La  pression  étant  nulle  dans  toute 
l’étendue  de  la  surface  libre,  cette  surface  doit  nécessairement 
être  plane  et  horizontale  ; car,  s’il  en  était  autrement,  on  pour- 
rait toujours  prendre  sur  cette  surface  libre  deux  points  qui  ne 
fussent  pas  sur  un  même  plan  horizontal,  et  par  suite  les  pres- 
sions en  ces  deux  points  ne  pourraient  pas  être  nulles  toutes 
deux,  puisqu’elles  seraient  nécessairement  différentes  l’une  de 
l’autre.  La  pression  p,  en  un  point  quelconque  situé  à une  dis- 
tance h du  plan  horizontal  qui  forme  la  surface  libre  du  liquide, 
aura  pour  valeur 

V = rr//^ 

puisque  la  pression  est  nulle  sur  la  surface  libre. 

Lorsque  deux  liquides  pesants,  de  densités  différentes,  se 
trouvent  dans  un  môme  vase  sans  se  mélanger,  ils  ne  peuvent 
être  en  équilibre  qu’autanl  que  leur  surface  de  séparation  est 
plane  et  horizontale;  car,  s’il  n’en  était  pas  ainsi,  on  pourrait 
mener  un  plan  horizontal  qui  pénétrerait  .à  la  fois  dans  les  deux 
liquides,  et  la  densité -ne  serait  pas  la  môme  dans  tous  les  points 
de  ce  plan  horizontal,  ce  qui  est  impossible. 

§ 214.  Équilibre  d’un  fluide  souml«t  d 'des  forees 

queieoncities.  — Lorsqu’un  fluide  est  en  équilibre  sous  l’ac- 
tion de  forces  quelconques,  la  pression  varie  en  général  d’un 
point  à un  autre  de  l’espace  occupé  par  ce  fluide.  Considérons 
spécialement  les  divers  points  pour  lesquels  la  pression  a une 
môme  valeur;  l’ensemble  de  ces  points  forme  généralement 
une  surface  à laquelle  on  donne  le  nom  de  surface  de  niveaUy 
par  extension  de  ce  qui  se  rapporte  aux  fluides  pesants.  On  com- 
prend qu’à  chaque  point  du  fluide  correspond  une  surface  de 
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niveau  ; en  sorte  qu’on  peut  imaginer  une  infinité  de  ces  sur- 
faces tracées  à l’intérieur  de  l’espace  que  le  fluide  occupe. 

La  résultante  R des  forces  appliquées  à une  molécule  quel- 
conque du  fluide,  abstraction  faite  des  actions  qu’elle  éprouve 
de  la  part  des  molécules  voisines,  est  dirigée  normalement  à la 
surface  de  niveau  qui  passe  par  le  point  M où  cette  molécule 
se  trouve.  Pour  démontrer  cette  proposition,  imaginons  que, 
par  le  point  M,  nous  tracions  une  courbe  quelconque  sur  la  sur- 
face de  niveau  qui  lui  correspond;. nous  allons  voir  que  la  résul- 
tante R doit  être  normale  à cette  courbe.  Supposons,  en  effet, 
que  cela  ne  soit  pas,  et  que  la  résultante  R soit  oblique  à la 
courbe  dont  nous  venons  de  parler.  Nous  pourrons  toujours 
prendre  sur  cette  courbe  un  arc  qui  comprenne  le  point  M,  et 
qui  soit  assez  petit  pour  que  toutes  les  résultantes  telles  que  R, 
appliquées  aux  diverses  molécules  par  lesquelles  il  passe, 
soient  inclinées  par  rapport  à la  courbe  du  même  côté  que  la 
force  R;  car  la  direction  de  cette  résultante  R ne  change  que 
peu  à peu,  quand  on  passe  d’un  point  du  fluide  à d’autres  points 
situés  dans  le  voisinage  du  premier.  Regardons  cet  arc  de 
courbe  comme  l’axe  d’un  canal  de  section  uniforme  et  infini- 
ment petite,  et  appliquons  le  théorème  du  travail  virtuel  au 
fluide  contenu  à l’intérieur  de  ce  canal,  en  supposant  que  ce 
fluide  glisse  dans  le  sens  de  la  longueur  du  canal,  sans  changer 
de  volume  : nous  en  conclurons  évidemment  que  les  pressions 
aux  deux  extrémités  de  l’arc  de  courbe  que  nous  avons  pris 
ne  sont  pas  égales,  et  que  la  plus  grande  correspond  à l’extré- 
mité vers  laquelle  la  direction  de  la  force  R s’incline.  Mais  nous 
savons  qu’il  n’en  est  pas  ainsi,  puisque,  par  la  définition  même 
des  surfaces  de  niveau,  les  pressions  doivent  être  les  mêmes’ 
aux  deux  extrémités  de  l’arc  dont  il  s’agit  : donc  nous  ne  pou- 
vons pas  admettre  que  la  résultante  R soit  oblique  par  rapport 
à cet  arc  de  courbe,  et  par  conséquent  elle  lui  est  normale.  La 
force  R est  donc  normale  à la  surface  de  niveau  correspondant 
au  point  auquel  elle  est  appliquée,  puisqu’elle  est  normale  à 
toute  ligne  tracée  par  ce  point  sur  la  surface. 

Considérons  maintenant  deux  surfaces  de  niveau  infiniment 
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voisines  AB,  A'B', 110.  Soient/)  la  pression  correspondant 
aux  différents  points  de  la  sur-  . g 

face  AB,  et  p -|-  dp  celle  qui 
correspond  à la  surface  A'B'.  Si 
nous  prenons  deux  points  M,  M 
de  ces  surfaces,  situés  sur  une 
normale  à Tune  d’elles,  et  si  nous 
regardons  la  droite  MM'  comme 
Taxe  d’un  cylindre  ayant  une  base  infiniment  petite  &>,  il  nous 
suffira  de  projeter  sur  MM'  les  forces  extérieures  appliquées 
aux  diverses  molécules  du  fluide  contenu  dans  ce  cylindre,  ainsi 
que  les  pressions  qui  s’exercent  sur  sa  surface,  et  d’exprimer 
que  la  somme  des  projections  de  toutes  ces  forces  est  nulle, 
pour  trouver  la  valeur  de  la  différence  dp  des  pressions  corres- 
pondant aux  deux  surfaces  AB,  A'B'.  Désignons  par  p la  masse 
spécifique  du  fluide  en  M ; par  y le  rapport  qui  existe  entre  la 
résultante  des  forces  extérieures  appliquées  à la  molécule  située 
en  M et  la  masse  de  cette  molécule,  rapport  qui  n’est  autre 
chose  que  l’accélération  du  mouvement  que  cette  résultante 
communiquerait  à la  molécule  M' supposée  libre;  et  enfin  par 
ds  la  distance  MM'.  La  masse  du  fluide  contenu  dans  le  cvlindre 
infiniment  petit  dont  nous  avons  parlé  est  exprimée  par 

pwÉk; 

La  résultante  totale  des  diverses  forces  extérieures  appliquées  à 
ce  fluide,  non  compris  les  pressions  qu’il  éprouve  de  la  part  du 
fluide  environnant,  a donc  pour  valeur 


pcpwrfs, 

et  cette  résultante  est  dirigée  suivant  la  ligne  MM'  ; les  pressions 
qui  s’exercent  sur  les  deux  bases  du  cylindre,  en  M et  en  M', 
sont  respectivement  égales  à 

pcû,  (p  + dp)  «, 

et  sont  dirigées  également  suivant  la  ligne  MM',  en  sens  con- 
traires l’une  de  l’autre.  D’après  cela  on  aura  la  relation 
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pto  (p  + dp)  M -f-  O'^dids  = 0, 

<roù  l’on  tire, 

dp  = ^ds.  (a) 

Nous  pouvons  regarder  cette  équation  différentielle  (a)  comme 
fournissant  la  valeur  de  la  différence  des  pressions  en  deux 
points  M,  N,  fig,  HO,  qui  sont  infiniment  voisins,  et  par  les- 
quels  nous  avons  fait  passer  les  deux  surfaces  de  niveau  AB, 
A'B'.  La  distance  MM'  ou  ds  est  la  projection  de  la  distance  MN 
<le  ces  deux  points  sur  la  direction  de  la  force  correspondant  à 
l’accélération  <p.  Désignons  par  j?,  y,  z les  coordonnées  du  point 
M par  rapport  à trois  axes  rectangulaires  ; par  x -f-  dx^  y -(-  dy, 
Z -|-  dZj  les  coordonnées  du  point  N;  et  par  X,  Y,  Z les  projec- 
tions de  ç)  sur  les  trois  axes  coordonnées.  Le  cosinus  de  l’angle 
M'MN  a pour  valeur 

ds 

mn’ 

et  aussi 

X dx  Y dy  , Z dz 


si  l’on  égale  ces  deux  valeurs  du  même  cosinus,  on  en  déduit, 

r^ds  = \dx  + \dy  -}-  Zdz, 

et  par  suite  Téquation  (a)  devient 

dp  = ? {\dx  -I-  \dy  + 'Adz).  (b) 

A l’aide  de  celte  équation  différentielle,  on  peut  déterminer  la 
loi  suivant  laquelle  la  pression  p varie  d’un  point  à un  autre 
du  fluide,  en  supposant  que  X,  Y,  Z soient  connus. 

La  pression  étant  constante  dans  toute  l’étendue  d’une  même 
surface  de  niveau,  on  a pour  une  pareille  surface 

\dx  + \dy  + Adz  = 0: 


I 


m 
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c’est  l’équation  différentielle  des  surfaces  de  niveau.  Si  l’on  peut 
intégrer  celte  équation  différentielle,  on  trouvera'  une  relation 
telle  que 

f{x,y,  z)  = C, 

qui  sera  l’équation  finie  des  surfaces  du  niveau;  en  attribuant  à 
la  constante  C diverses  valeurs,  on  obtiendra  les  différentes 
surfaces  de  niveau  qui  existent  dans  la  masse  fluide  considérée. 
Si  le  fluide  dont  il  s!agit  est  un  liquide  contenu  dans  un  vase 
qu’il  ne  remplit  pas  complètement,  la  surface  libre  à laquelle  ce 
liquide  se  termine,  et  le  long  de  laquelle  il  n’éprouve  aucune 
pression,  sera  encore  représentée  par  l’équation  précédente, 
pourvu  qu’on  y attribue  à la  constante  C une  valeur  particu- 
lière. 

Il  est  aisé  de  comprendre  maintenant  pourquoi  l’on  donne  le 
nom  de  surfaces  de  niveau  aux  surfaces  que  nous  avons  consi- 
dérées à l’occasion*  du  théorème  des  forces  Vives  dans  le  mou- 
\ement  d’un  point  matériel  (§  110). 

La  pression  j)  est  une  fonction  de  trois  variables  æ,  y,  z,  dont 
la  différentielle  totale  est  fournie  par  l’équation  (b).  Pour  que 
la  >aleur  de  dp  soit  la  différentielle  d’une  fonction  de  x,  y,  il 
faut  qu’on  ait  : 

d . p\  d . ûY  d . pX  d . pZ  d . pY  d . pZ 
'dij  . d.r  dz  dx  dz  dy  ^ 

Les  conditions  exprimées  par  ces  trois  équations  (c)  sont  donc 
■nécessaires  pour  que  le  fluide  soit  en  équilibre;  mais  il  est  aisé 
de  voir  que  généralement  elles  ne  seront  pas  suffisantes.  En 
effet,  si  ces  conditions  sont  reiliplies,  on  pourra  intégrer  l’équa- 
tion (b),  et  l’on  obtiendra  ainsi  p en  fonction  de  a?,  y,  z ; or, 
pour  que  le  fluide  soit  en  équilibre,  il  faudra  que,  en  chaque 
point,  la  densité  correspondant  à la  masse  spécifique  p soit 
telle  que  le  fluide  puisse  supporter  la  pression  p relative  à ce 
point.  Cette  dernière  condition  est  toujours  satisfaite  dans  le 
cas  d’un  liquide,  en  raison  de  son  incompressibilité;  puisque, 
avec  une  densité  donnée,  ce  liquide  peut  supporter  une  près- 


3M  ‘.  LIVRE  III.  — DYNAMIQUE.  DEUXIEME  PARTIE. 

- sion  d’une  intensité  quelconque  ; mais  il  n’en  est  pas  de  même 
dans  le  cas  d’un  gaz,  qui,  .avec  une  densité  donnée,  ne  peut 
supporter  qu’une  pression  déterminée. 

Dans  le  cas  particulier  où 

\dæ  -1-  \(li/  + Zdz 

est  la  différentielle  d’une  certaine  fonction  f{Xy  y,  j),  les  sur- 
faces de  niveau  sont  représentées  par  l’équation 

/■(.r,  IJ,  z)  = G.  ' 

Soient  C'  et  C-f-rfC  les  valeurs  de  la  constante,  qui  correspon- 
dent aux  deux  surfaces  de  niveau  S,  S',  passant  par-  deux  points 
infiniment  voisins  M,  M';  si  x,  y,  z sont  les  coordonnées  du 
point  M,  et  îC-f-Ær,  y-\-dy^  z dz  célles  du  point  M',  on  aura 
évidemment  : 

, Xdar-{-Yrfi/  + Zr/2  = rfC; 
et  par  suite  l’équation  (6)  deviendra 

dp  = prfC. 

.Or,  quels  que  soient  le  point  M pris  sur  la  surface  S,. et  le  point 
infiniment  voisin  M'  pris  sur  le  surface  S',  dp  aura  toujours*  la 
même  valeur,  puisque  p est  constant  dans  toute  l’étendue  de 
chacune  de  ces  deux  surfaces;  dC  restera  aussi  toujours  le 
même;  donc  p est  constant  pour  tous  les  points  de  la  surface  S. 
Ainsi,  dans  ce  cas  où 

\dx  \dy  + Zdz 

est  la  différentielle  d’une  fonction  de  æ,  y,  z,  le  fluide  en  équi- 
libre doit  avoir  la  même  densité  dans  toute  l’étendue  de  cha- 
cune des  surfaces  de  niveau;  en  sorte  qu’on  peut  le  regarder 
comme  composé  d’une  infinité  de  couches  homogènes  infini-, 
ment  minces,  séparées  les  unes  des  autres  par  des  surfaces  de 
niveau.  Ce  résultat  est  analogue  à celui  que  nous  avons  déjà 
obtenu  dans  le  cas  d’un  fluide  pesant. 

Tout  ce  que  nous  venons  de  dire,  pour  l’équilibre  d’un  fluide 
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soumis  à des  forces  quelconques,  s’applique  aussi  bien  au  cas 
d’un  équilibre  relatif  qu’au  cas  d’un  équilibre  absolu,  pourvu 
que,  lorsqu’il  s’agit  d’un  équilibre  relatif,  on  joigne  aux  forces 
réelles  les  forces  apparentes  dont  on  doit  tenir  compte  dans  ce 
cas.  L’équilibre  d’un  fluide  pesant,  que  nous  avons  considéré 
tout  d’abord  (§  213),  n’est’  lui-méme  qu’un  équilibre  relatif,  en 
raison  du  mouvement  de  la  terre  dans  l’espace;  nous  l’avons 
présenté  comme  un  équilibre  absolu,  en  regardant  chaque  mo- 
lécule du  fluide  comme  soumise  à l’action  de  sou  poids,  qui 
n’est,  comme  nous  le  savons,  que  la  résultante  de  l’attraction 
de  la  terre  et  de  la  force  centrifuge  due  à la  rotation  du  globe 
terrestre  (§  146).  . 

§ 215.  Exemples  de  Téquilibre  des  fluides.  — />?- 
guide  tournant  autour  d'un  axe  vertical.  — Supposons  qu’un 
liquide  pesant  soit  contenu  dans  un  vase,  et  que  le  tout  soit 
animé  d’un  mouvement  de  rotation  uniforme  autour  d’un  axe 
vertical.  Le  liquide  prend  dans  le  vase  un  certain  état  d’équi- 
libre relatif  que  nous  allons  étudier.  Nous  pouvons  regarder  le 
poids  mg  d'une  molécule  liquide  de  masse  m comme  une  force 
réelle,  que  nous  aurions  à considérer  seule,  si  le  liquide  ne 
tournait  pas  autour  de  la  verticale  et  était  en  repos  par  rapport 
à la  terre.  Pour  pouvoir  assimiler  l’équilibre  relatif  dont  nous 
nous  occupons,  a un  équilibre  absolu,  nous  devons  joindre  à 
cette  force  mg  la  force  centrifuge  due  à la  rotation  du  liquide. 
Rapportons  les  divers  points  du  liquide  à trois  axes,  coordon- 
nés rectangulaires,  dont  l’un,  l’axe  des  z,  coïncide  avec  l’axe 

de  rotation  ; et  supposons  que  les  z positifs  se  comptent  de  bas 

« 

en  haut.  Si  nous  désignons  par  w la  vitesse  angulaire  constante 
avec  laquelle  le  liquide  tourne,  par  a?,  y,  z^  les  coordonnées  de 
la  molécule  de  masse  m que  nous  considérons  en  particulier, 
et  par  r la  distance  de  cette  molécule  à l’axe  de  rotation,  nous 
aurons 

pour  la  force  centrifuge  que  nous  devons  joindre  au  poids 
mg,  et 
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pour  les  composantes  de  cette  force  centrifuge  dirigées  paral- 
lèlement aux  axes  des  x et  des  y;  quant  à la  composante  paral- 
lèle à Taxe  des  Zy  elle  est  évidemment  nulle.  D’après  cela,  nous 
aurons 

X = (o2j’,  Y = (o2jy,  Z==—g; 

en  sorte  que  l’équation  différentielle  des  surfaces  de  niveau 
sera 

ta-xdx  4-  “^2/d/y  — ydz  = 0. 

En  intégrant  cette  équation,  nous  trouvons 

^ — + !/■)  + C» 

-y 


ce  qui  montre  que  les  surfaces  de  niveau  sont  des  parabololdes 
de  révolution  ayant  l’axe  de  rolalion  du  liquide  pour  axe  de 
figure.  Ces  paraboloides  sont  tous  égaux  entre  eux,  et  peuvent 
être  regardés  comme  étant  les  diverses  positions  que  .pren- 
drait l’un  d’eux,  si  on  lui  donnait  un  mouvement  de  translation, 
en  le  faisant  glisser  le  long  de  son  axe.  La  surface  libre  du 
liquide  étant  une  surface  de  niveau  pour  laquelle  la  pression  est 
nulle,  a également  la  forme  du  paraboloide  dont  il  vient  d’être 
question.  * 

Si  le  liquide 'tournant  est  surmonté  d’une  atmosphère  gazeuse 
pesante,  comme  cela  a lieu  lorsqu’on  fait  tourner  un  vase  plein 
d’eau  au  milieu  de  l’air  atmosphérique,  les  choses  ne  se  passent 
plus  tout  à fait  de  la  même  manière.  Les  surfaces  de  niveau  du 
liquide  tournant  sont  bien  toujours  les  mêmes;  mais  sa  surface 
libre  n’est  plus  une  de  ces  surfaces  de  niveau,  parce  que  les 
points  situés  à différentes  hauteurs  sur  cette  surface  libre  éprou- 
vent des  pressions  inégales  de  la  part  du  gaz  pesant  qui  la  sur- 
monte. Cependant  celte  inégalité  de  pression  est  presque  insen- 
sible, si  le  vase  qui  contient  le  liquide  tournant  n’a  pas  de 
très-grandes  dimensions,  et  par  conséquent  la  surface  libre  du 
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liquide  se  confond  presque  complètement  avec  une  surface  de 
niveau.  Si  l’on  admettait  que  le  gaz  qui  surmonte  le  liquide  fût 
entraîné  par  celui-ci  dans  son  mouvement  de  rotation  et  tournât 
avec  la  même  vitesse  angulaire  que  lui  autour  de  l’axe  vertical, 
les  surfaces  de  niveau  seraient  les  mêmes  pour  le  liquide  et 
pour  le  gaz;  et  comme  la  densité  devrait  être  constante  dans 
toute  l’étendue  de  chacune  de  ces  surfaces,  il  s’ensuit  que  la 
surface  de  séparation  du  liquide  et  du  gaz  serait  précisément  une 
de  ces  surfaces  de  niveau. 

§ 210.'  Atmosphère  terrestre;  nivellement  barométrique.  — 
L’atmosphère  de  la  terre  est  une  masse  gazeuse  que  l’on  peut 
considérer  en  général  comme  étant  en  équilibre  sur  le  globe 
terrestre  qu’elle  recouvre  en  totalité.  Diverses  causes  perma- 
nentes ou  accidentelles  viennent,  il  est  vrai,  troubler  cet  équi- 
libre, et  occasionnent  les  vents  que  nous  observons  à la  surface 
de  la  terre  ; mais  nous  ferons  abstraction  de  ces  causes  de  mou- 
vement. Les  diverses  molécules  de  l’atmosphère  sont  pesantes, 
et  c’est  sous  l’action  de  la  pesanteur  qu’elles  se  mettent  en  équi- 
libre. S’il  ne  s’agissait  que  d’une  masse  gazeuse  occupant  un 
espace  de  peu  d’étendue  sur  la  terre,  nous  pourrions  y regarder 
la  pesanteur  comme  une  force  constante  en  grandeur  et  en 
direction;  et  par  suite  les  surfaces  de  niveau,  dans  cette  masse 
gazeuse,  seraient  des  plans  horizontaux  (§  213);  mais  il  n’en 
est  pas  ainsi,  parce  que  le  gaz  que  nous  considérons  environne 
la  terre  de  toute  part,  et  que,  en  conséquence,  la  pesanteur  agit 
sur  ses  diverses  molécules  suivant  des  directions  extrêmement 
différentes  dans  toute  son  étendue.  La  pesanteur,  aux  divers 
points  de  la  surface  de  la  terre,  ne  s’éloigne  pas  beaucoup  d’ètrc 
dirigée  vers  le  centre  du  globe  terrestre;  il  s’ensuit  que  les 
surfaces  de  niveau  de  l’atmosphère  sont  presque  des  surfaces 
sphériques  concentriques  ayant  pour  contre  commun  le  centre 
de  la  terre  : ces  surfaces  de  niveau  sont  seulement  un  peu  apla- 
ties vers  les  pôles,  et  renllées  vers  l’équateur,  par  l’effet  de  la 
force  centrifuge  qui  se  combine  avec  l’attraction  de  la  terre  pour 
produire  ce  que  nous  nommons  la  pesanteur. 

• Au  lieu  d’étudier  ici  cette  question  de  l’équilibre  de  l’atmo- 
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sphère  terrestre  d’une  manière  générale,  nous  nous  contenterons 
de  la  traiter  pour  une  portion  restreinte  de  l’almosphère,  afin 
d’arriver  à la  formule  qui  permet  de  déterminer  des  différences 
de  niveau  au  moyen  d’observations  barométriques;  et  pour  cela 
nous  chercherons  spécialement  la  loi  suivant  laquelle  la  pres- 
sion atmosphérique  varie,  quand  on  passe  d’un  point  à un  autre 
d’une  môme  verticale,  en  supposant  que  la  pesanteur  y soit 
constante  en  grandeur  et  en  direction.  Soit  z la  distance  d’un 
point  quelconque  de  cette  verticale  au  point  où  elle  perce  la  sur- 
face de  la  terre.  D’après  l’équation  («)  du  § 214,  on  aur'a 


dp  ==  — ^(jdz. 

Or  on  sait  que,  d’après  les  lois  de  Mariette  et  de  Gay-Lussac, 
on  a,  entre  la  pression  p et  la  masse  spécifique  p relatives  à un 
point  quelconque  de  l’atmosphère,  la  relation 


9 = 


-*2_. 

i^OLt 


en  désignant  par  i la  température  de  l’air  en  ce  point,  par  « le 
coefficient  de  dilatation  de  l’air  qui  est  égal  à 0,00300,  et  par 
k un  coefficient  constant.  Si  l’air  avait  partout  la  môme  compo- 
sition, et  si  la  température  t aux  différents  points  de  la  verticale 
était  connue  en  fonction  de  z,  nous  trouverions  facilement  la 
relation  exacte  entre  p et  z,  en  éliminant  p entre  les  deux  rela- 
tions précédentes  et  intégrant  ensuite.  Mais  il  n’en  est  pas  ainsi  : 
l’air  contient  habituellement  de  la  vapeur  d’eau,  en  quantité 
variable  avec  la  hauteur;  et  la  température  /,  différente  d’un 
point  à un  autre  de  la  verticale,  n’est  pas  connue  en  fonction  de 
Z,  Pour  suppléer  à ce  que  nous  ne  connaissons  pas,  nous  rem- 
placerons t par  la  moyenne  arithmétique  des  températures  et 
/,  correspondant  aux  deux  points  particuliers  entre  lesquels 
nous  voulons  calculer  la  différence  de  pression;  et,  en  outre, 
nous  mettrons  0,004  au  lieu  de  0,00300  pour  a,  afin  de  tenir 
compte  jusqu’à  un  certain  point  de  l’existence  de  la  vapeur  d’eau, 
dont  la  proportion  croît  ordinairement  avec  la  température,  de 
telle  sorte  que  sa  présence  équivaut  à une  certaine  augmenta- 
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lion  (lu  coclTicient  de  dilatation  de  l’air.  La  relation  entre  o et  p 
deviendra  donc 

^ 

1 + (^0  + L) 

et  par  suite  l’cquation  dilTérentielle  qui  lie  dp  à dz  pourra  être 
mise  sous  la  forme 

= — ^ [i  + (^  + L)j  y* 


Eu  intégrant  entre  des  limites  correspondant  à deux  points 
déterminés  de  la  verticale,  et  désignant  par  II  la  distance  de 
ces  deux  points,  et  par  p^^i  p^  les  valeurs  extrêmes  de  p,  on 
trouve 


"=è[ 


^ + üiW  (^0  + M 


Pi 


Le  logarithme  qui  entre  dans  cette  formule  est  un  logarithme 
népérien.  Enfin,  si  nous  remplaçons  les  pressions p,,  par  les 
hauteur  des  colonnes  barométriques  qui  leur  servent 

de  mesure,  et  qui  par  conséquent  leur  sont  proportionnelles;  si 
nous  substituons  au  logarithme  népérien  un  logarithme  ordinaire, 
et  si  nous  donnons  au  coefficient  constant  du  second  membre 
la  valeur  que  les  mesures  directes  de  différences  de  niveau  ont 
indiquée  comme  étant  la  plus  convenable,  nous  aurons  définitive- 
ment la  formule 


H = 18393»  [l  + ((„  + «,)]  log. 

C’est  à l’aide  de  cette  formule  que  l’on  détermine  la  dilférence 
de  niveau  H de  deux  points,  en  mesurant  en  chaque  point  la 
hauteur  de  la  colonne  barométrique  et  la  température  de  l’air. 
D’après  la  manière  dont  elle  a été  obtenue,  on  ne  devrait  s’en 
servir  que  dans  le  cas  où  les  deux  points  seraient  situés  sur  une 
même  verticale.  Mais  les  surfaces  de  niveau  de  l’atmosphère 
peuvent  être  regardées  comme  équidistantes,  dans  une  certaine 
étendue,  tout  autour  de  chaque  verticale;  il  s’ensuit  que,  lors 
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même  que  les  deux  stations  où  l’on  a mesuré  les  hauteurs 
et  les  températures  ne  se  trouvent  pas  sur  une  même  ver- 
ticale, si  ces  stations  ne  sont  pas  très-éloignées  l’une  de  l’autre,, 
on  peut  prendre  la  valeur  de  H fournie  par  la  formule  pour  la 
distance  de  l’une  d’elles  à la  surface  de  niveau  passant  par  l’au- 
tre, c’est-à-dire  pour  la  différence  de  niveau  qui  existe  entre 
elles.  Les  hauteurs  /ij,  des  colonnes  de  mercure  qui  font  équi- 
libre à la  pression  atmosphérique  dans  les  deux  stations,  doivent, 
bien  entendu,  être  corrigées  tout  d’abord  en  raison  de  l’inégale 
température  du  mercure  dans  ces  deux  stations,  et  ramenées  à la 
température  de  zéro. 

La  formule  que  nous  venons  d’obtenir  suffit  généralement 
pour  déterminer  les  différences  de  niveau  au  moyen  des  obser- 
vations barométriques,  quoiqu’elle  ait  été  trouvée  en  attribuant 
à l’intensité  de  la  pesanteur  une  valeur  constante.  Si  l’on  veut 
arriver  à une  exactitude  plus  grande,  il  faut  tenir  compte  de  ce 
que  celte  force  varie  à la  fois  avec  la  latitude  du  lieu  et  avec  la 
hauteur  du  point  que  l’on  considère  au-dessus  de  la  surface  de 
la  terre  ; mais  nous  ne  nous  occuperons  pas  ici  de  chercher  la 
modification  qui  en  résulterait  dans  la  formule  qui  donne  la  diffé- 
rence de  niveau  H. 

§ ^17.  Pressions  d’un  liquide  pesant  sur  les  parois. 

du  Tase  qui  ie  renferme.  — Un  liquide  pesaiit,  en  équi- 
libre dans  un  vase  fermé  qu’il  ne  remplit  pas  en  totalité,  ou  bien 
dans  un  vase  ouvert  par  le  haut,  se  termine  à]une  surface  libre 
qui  est  plane  et  horizontale.  Nous  avons  établi  cette  proposition 
(§  213),  en  admettant  que  le  liquide  ne  soit  soumis  à aucune 
pression  aux  différents  points  de  sa  surface  libre.  Elle  est  vraie 
encore  dans  le  cas  où  le  liquide  est  surmonté  d’une  atmosphère 
gazeuse,  en  équilibre  elle-même  sous  l’action  de  la  pesanteur, 
comme  nous  le  vovons  constamment  à la  surface  de  la  terre, 
parce  que  les  surfaces  de  niveau  sont  planes  et  horizontales,  à la 
fois  dans  le  liquide  et  dans  le  gaz,  et  que  leur  surface  de  sépa- 
ration doit  évidemment  être  une  de  ces  surfaces  de  niveau.  Nous 
allons  étudier  les  pressions  que  ce  liquide  exerce  sur  les  parois- 
du  vase  qui  le  renferme. 
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Nous  savons  déjà  que  la  pression  p,  en  un  point  quelconque  du 
liquide,  a pour  valeur 

en  désignant  parp^  la  pression  qui  s’exerce  sur  la  surface  libre^ 
et  par  h la  distance  du  point  que  l’on  considère  à cette  surface 
(§  213).  L’existence  de  la  pression  sur  la  surface  libre  ne  fait 
donc  qu’augmenter  d’une  meme  quantité  les  pressions  qui 
s’exerceraient  sans  cela  aux  différents  points  de  la  masse  li- 
quide. Nous  en  ferons  abstraction,  et  nous  raisonnerons  comme 
si  Pq  était  nul  : il  sera  facile  de  voir  comment  les  résultats  aux- 
quels nous  parviendrons  devront  être  modifiés  pour  tenir  compte 
de  cette  pression  sur  la  surface  libre,  dans  le  cas  où  elle  ne  sera 
pas  nulle.  D’après  cela,  chaque  élément  de  la  paroi  du  vase 
sera  regardé  comme  éprouvant  de  la  part  du  liquide  une  pression 
égale  à p(p>h^  h étant  la  distance  du  centre  de  gravité  de  cet  élé- 
ment à la  surface  libre. 

Considérons  d’abord  les  pressions  exercées  sur  les  divers 
éléments  d’une  paroi  plane.  Ces  pressions  sont  des  forces  pa- 
rallèles et  de  même  sens;  elles  ont  une  résultante  égale  à leur 
somme,  qui  est  la  pression  totale  supportée  par  la  paroi.  Le  point 
d’application  de  cette  résultante,  sur  la  paroi  meme,  se  nomme 
centre  de  pression.  La  pression  supportée  par  un  élément  w de 
cette  paroi  plane  étant  exprimée  par  pg^hj  la  pression  totale  est 
égale  à 

^{/Kùh; 

ou  bien,  ce  qui  est  la  môme  chose, 

en  désignant  par  A l’aire  totale  de  la  paroi,  et  par  H la  distance 
de  son  centre  de  gravité  à la  surface  libre  du  liquide,  en  obser- 
vant que,  d’après  les  propriétés  des  centres  de  gravité,  on  a ’ 

i(ùh  = AH. 

Pour  trouver  le  centre  de  pression  correspondant  à la  paroi 
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* 
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plane  111,  observons  que  la  pression  sur  un  élément 

w ayant  son  centre  de  gravité  en  est 
égale  au  poids  d’une  colonne  de  liquide 
ayant  pour  base  w et  pour  hauteur  la 
distance  mn  du  point  m à la  surface 
libre  IIH'.  Si  par  chaque  point  m de  la 
paroi  AB  nous  élevons  une  perpendi- 
culaire à cette  paroi,  et  si  nous  prenons 
sur  cette  perpendiculaire  une  lon- 
gueur mn'  égale  à la  distance  du  point  m à la  surface  HH'  du 
li(piide,  nous  obtiendrons  un  prisme  tronqué  ABCD.  Conce- 
vons que  ce  prisme  tronqué  soit  divisé  en  prismes  élémentaires 
ayant  leurs  arêtes  perpendiculaires  à la  paroi  AB,  et  ayant 
pour  base  les  divers  éléments  &>  de  cette  paroi;  si  chacun  de 
ces  prismes  élémentaires  est  un  solide  homogène  de  même  den- 
sité que  le  liquide  considéré,  et  si  ces  divers  prismes  sont  sou- 
mis à l’action  de  la  pesanteur  s’exerçant  suivant  une  direction 
perpendiculaire  AB,  il  est  aisé  de  voir  que  la  paroi  AC -sera 
pressée  par  l’ensemble  de  ces  prismes  exactement  de  môme 
qu’elle  l’est  par  le  liquide  avec  lequel  elle  est  en  contact,  et  qui 
s’étend  jusqu’à  la  surface  libre  HH'.  On  conclut  de  là  qu’il  suf- 
fit de  chercher  le  centre  de  gravité  du  prisme  tronqué  ABCD 
considéré  comme  un  solide  homogène,  et  de  le  projeter  sur  la 
face  AB,  pour  avoir  le  centre  de  pression  correspondant  à cette 
face  AB. 

Si,  par  exemple,  la  paroi  AC  est  rectangulaire,  et  a un  de  ses 
côtés  situé  dans  le  plan  horizontal  HH',  le  centre  de  pression 
se  trouve  sur  la  ligne  qui  joint  les  milieux  des  côtés  horizontaux 
du  rectangle,  et  au  tiers  de  cette  ligne  à partir  du  côté  infé- 
rieur. Si  la  paroi  AB  est  un  triangle  ayant  son  sommet  dans 
le  plan  HH'  et  sa  base  dirigée  horizontalement,  le  centre  de  pres- 
sion est  situé  sur  la  ligne  qui  joint  le  sommet  au  milieu  de  la  base, 
et  au  quart  de  cette  ligne  à partir  de  la  base.  Si  la  paroi  plane  est 
un  triangle  ayant  sa  base  dans  le  plan  HH',  le  centre  de  pression 
se  trouve  au  milieu  de  la  ligne  qui  joint  le  milieu  de  la  base  au 
sommet  opposé. 
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§ 218.  Considérons  maintenant  une  portion  de  paroi  de  forme 
quelconque,  et  cherchons  à composer  entre  elles  les  pressions 
que  le  liquide  exerce  sur  les  divers  éléments  dont  elle  est  for- 
mée. Pour  cela,  imaginons  que  nous  itracions  trois  axes  coor- 
donnés rectangulaires,  dont  l’un  soit  vertical,  et  décomposons 
la  pression  supportée  par  un  élément  quelconque  &>  de  la  paroi 
en  trois  composantes  dirigées  parallèlement  à ces  axes.  Si  nous 
désignons  par  a,  6,  y les  angles  que  la  normale  à l’élément  con- 
sidéré fait  avec  les  trois  axes,  nous  aurons 

çgi<>h  cos  a,  cos  O,  fÿw/i  cos  y, 

pour  les  valeurs  de  ces  composantes  nous  voyons  que  ce  sont 
précisément  les  pressions  que  4e  liquide  exercerait  sur  les  pro- 
jections 

û)  cos  a,  O)  COS  £,  0)  cos  y, 

de  l’élément  de  paroi  &>  sur  les  trois  plans  coordonnés,  en  sup- 
posant que  le  centre  de  gravité  de  chacune  de  ces  projections  se 
trouvât  à la  même  distance  h au-dessous  de  la  surface  libre  du 
liquide.  Cette  décomposition  étant  faite  pour  les  pressions  sup- 
portées par  tous  les  éléments  de  la  portion  de  paroi  que  nous 
considérons,  nous  pouvons  composer  entre  elles  toutes  les  pres- 
sions composantes  dirigées  parallèlement  à chacun  des  axes 
coordonnés  : nous  aurons  ainsi  trois  résultantes  partielles  ayant 

O 

respectiveoicnt  leurs  directions  parallèles  à ces  axes,  et  si  nous 
pouvons  trouver  une  force  unique  qui  soit  la  résultaate  de  ces 
trois  résultantes  partielles,  cette  force  unique  sera  la  résultante 
des  pressions  que  le  liquide  exerce  sur  les  divers  éléments  de  la 
paroi.  Quant  à ces  résultantes  partielles,  il  est  aisé  de  trouver  la 
grandeur  de  chacune  d’elles,  ainsi  que  la  position  de  son  point 
d’application.  On  reconnaît  en  effet,  d’après  ce  que  nous  venons 
de  dire,  que  la  résultante  des  pressions  composantes  dirigées 
parallèlement  à Tun  des  deux  axes  horizontaux  est  précisément 
la  pression  que  le  liquide  exercerait  sur  la  projection  de  la  paroi 
considérée  sur  le  plan  vertical  perpendiculaire  à cet  axe.  On  re- 
connaît en  outre  que  la  résultante  des  pressions  composantes  di- 
rigées verticalement  est  égale  au  poids  du  liquide  contenu  à 
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l’intérieur  du  cylindre  vertical,  passant  par  le  contour  de  la  paroi^ 
et  s’étendant  depuis  cette  paroi  jusqu’à  la  surface  libre  : cette 
résultante  est  dirigée  suivant  la  verticale  menée  par  le  centre  de 
gravité  de  la  portion  de  liquide  dont  il  s’agit.  Ces  énoncés  sup- 
posent que  toutes  les  pressions  composantes  parallèles  à un 
quelconque  des  trois  axes  sont  dirigées  dans  le  même  sens; 
c’est-à-dire  que,  dans  la  projection  de  la  portion  de  paroi  con- 
sidérée sur  un  plan  perpendiculaire  à cet  axe,  il  n’y  a pas  plu- 
sieurs parties  qui  se  projettent  l’une  sur  l’autre  : il  est  aisé  de 
voir  en  quoi  les  énoncés  devraient  être  modifiés,  si  les  choses  se 
passaient  autrement. 

Nous  pouvons  appliquer  ce  qui  vient  d’être  dit  à la  recherche 
de  la  résultante  de  toutes  les  «pressions  qu’un  liquide  pesant 
exerce  sur  les  diverses  parties  de  la  paroi  du  vase  qui  le  ren- 
ferme. Après  avoir  mené  trois  axes  coordonnés  rectangulaires,, 
dont  l’un  soit  vertical,  concevons  que  nous  circonscrivions  à la 
paroi  qui  renferme  Je  liquide  un  cylindre  ayant  ses  génératrices 
parallèles  à un  des  deux  axes  horizontaux;  la  ligne  de  contact 
du  cylindre  avec  cette  paroi  la  divise  en  deux  portions  distinctes, 
dont  les  projections  sur  un  plan  perpendiculaire  à cet  axe  se  re- 
couvrent complètement  : il  est  aise  de  voir  d’après  cela  que  les 
composantes  des  pressions  élémentaires  dirigées  parallèlement 
au  même  axe  ont  une  résultante  nulle.  Les  composantes  de  ces 
pressions  élémentaires  dirigées  parallèlement  à l’autre  axe  hori- 
zontal ont  également  une  résultante  nulle.  Ces  pressions  élé- 
mentaires ont  donc  la  même  résultante  que  leurs  composantes 
verticales;  et  par  conséquent  cette  résultante  de  toutes  les  pres- 
sions que  le  liquide  exerce  sur  la  paroi  du  vase  est  égale  au 
poids  du  liquide  tout  entier,  et  sa  direction  passe  par  Je  centre- 
de  gravité  de  ce  liquide,  ce  qui  était  évident  dji/wi. 

§ 219.  Pression»  supportées  par  un  corps  solide  plongé 
dans  un  liquide  pesant  en  équilibre.  — Si  un  COrpS  SOlide 
plonge  en  totalité  ou  en  partie  dans  un  liquide  pesant  en  équi- 
libre, il  éprouve  de  la  part  du  liquide  des  pressions  dont  nous 
allons  chercher  la  résultante.  Il  est  clair  que  nous  pouvons  re- 
garder la  surface  du  solide  plongé  comme  constituant  une  partie 
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des  parois  qui  renferment  le  liquide,  et  qu’en  conséquence  nous 
pouvons  lui  appliquer  ce  qui  vient  d’être  dit  pour  les  pressions 
supportées  par  ces  parois 

Considérons  d’abord  un  solide  complètement  plongé.  Si  l’on 
décompose  la  pression  du  liquide  sur  chacun  des  éléments  de  la 
surface  du  corps  en  trois  composantes  parallèles  à un  axe  verti- 
cal et  à deux  axes  horizontaux  perpendiculaires  l’un  à l’autre,  on 
verra  que  les  composantes  parallèles  à l’un  quelconque  des  deux 
axes  horizontaux  ont  une  résultante  nulle  ; en  sorte  que  la  résul- 
tante des  composantes  verticales  sera  la  résultante  de  toutes  les 
pressions  élémentaires  supportées  par  le  corps.  Si  maintenant 
on  imagine  un  cylindre  vertical  circonscrit  au  corps,  la  ligne  de 
contact  de  ce  cylindre  divisera  la  surface  du  corps  en  deux  por- 
tions. La  résultante  des  composantes  verticales  des  pressions 
exercées  sur  la  portion  inférieure  sera  une  force  verticale  dirigée 
de  bas  en  haut,  et  égale  au  poids  du  liquide  qui  remplirait  le 
cylindre  circonscrit,  depuis  cette  portion  inférieure  de  la  surface 
du  corps  jusqu’à  la  surface  libre  du  liquide  ; de  même  la  résul- 
tante des  composantes  verticales  des  pressions  supportées  par  la 
portion  supérieure,  sera  une  force  verticale,  dirigée  de  haut  en 
bas  et  égale  au  poids  du  liquide  qui  remplirait  le  cylindre  cir- 
conscrit, depuis  cette  portion  supérieure  de  la  surface  du  corps 
jusqu’à  la  surface  libre  du  liquide-  : donc  la  résultante  des  com- 
posantes verticales  des  pressions  élémentaires  supportées  par 
toute  la  surface  du  corps,  et  par  conséquent  la  résultante  de 
ces  pressions  élémentaires  elles-mêmes,  est  une  force  verticale, 
dirigée  de  bas  en  haut,  égale  au  poids  du  liquide  dont  le  corps 
lient  la  place  et  agissant  suivant  la  verticale  menée  par  le  centre 
de  gravité  de  ce  liquide.  C’est  en  cela  que  consiste  le  fameux 
principe  d'Archimède,  qu’on  énonce  ordinairement  en  disant 
qu’un  corps  plongé  dans  un  liquide  perd  une  partie  de  son  poids 
égale  au  poids  du  liquide  déplacé. 

Si  un  corps  solide  ne  plonge  qu’en  partie  dans  un  liquide  pe- 
sant en  équilibre,  on  arrive  de  la  même  manière  à trouver  la 
résultante  des  pressions  qu’il  éprouve  de  la  part  du  liquide.  On 
reconnaît  ainsi  que  cette  résultante  est  égale  au  poids  du  liquide 
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qui  remplirait  l’espace  occupé  par  la  portion  du  corps  silucc 
au-dessous  de  la  surface  libre  du  liquide,  et  qu’elle  agit  de  bas 
en  haut  suivant  la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  de  ce 
liquide. 

^ 220.  Équilibre  d'un  curps  solide  plongé  dans  un  liquide 
pesant  ou  flottant  à sa  surface.  — Pour  qu’un  corps  solide, 
plongé  en  totalité  ou  en  partie  dans  un  liquide,  soit  en  équilibre 
sous  l’action  de  la  pesanteur  et  des  pressions  qu’il  éprouve  de 
la  part  du  liquide,  il  faut  que  la  résultante  des  actions  de  la 
pesanteur  sur  les  diverses  molécules  du  corps  soit  égale  et 
directement  opposée  à la  résultante  des  pressions  que  le  liquide 
exerce  sur  les  diverses  parties  de  la  surface  de  ce  corps.  On  est 
conduit  par  là  aux  deux  conditions  suivantes  : 1®  le  poids  du 
corps  doit  être  égal  au  poids  du  liquide  qu’il  déplace;  2"  le 
centre  de  gravité  du  corps  et  celui  du  liquide  déplacé  doivent 
.se  trouver  sur  une  même  verticale.  Ces  deux  conditions  sont 
nécessaires  et  suffisantes  pour  que  le  corps  plongé  soit  en  équi- 
libre, si  toutefois  ce  corps  peut  être  regardé  comme  étant  un  so- 
lide invariable. 

Si  le  corps  que  l’on  considère  est  homogène,  il  ne  peut  être 
en  équilibre,  lorsqu’il  est  complètement  plongé  dans  un  liquide, 
qu’autant  que  sa  densité  est  égale  à celle  du  liquide;  celte  con- 
dition est  d’ailleurs  suffisante  pour  que  l’équilibre  ait  lieu,  puis- 
que, dans  ce  cas,  le  centre  de  gravité  du  corps  et  celui  du  liquide 
déplacé  coïncident  toujours,  quelle  que  soit  la  position  du  corps 
à l’intérieur  du  liquide.  Un  corps  homogène  ne  peut  être  en 
équilibre  en  flottant  sur  un  liquide  pesant,  qu’autant  que  sa 
densité  est  moindre  que  celle  du  liquide. 
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MOUVEMENT  D'UN  SYSTÈME  MATÉRIEL  QUELCONQUE. 


§ 221.  Théorème  de  d’Aiembert.  — Un  système  maté- 
riel quelconque  étant  en  mouvement  sous  l’action  des  forces  tant 
intérieures  qu’extérieures  qui  sont  appliquées  à ses  diverses  par- 
ties, chacun  des  points  matériels  qui  le  composent  (§  150)  se 
meut  conformément  à ce  qui  a été  dit  dans  le  Livre  II;  l’accé- 
lération totale  du  mouvement  de  ce  point  a même  direction  et 
même  sens  que  la  résultante  de  toutes  les  forces  qui  agissent  sur 
lui,  et  la  grandeur  de  cette  accélération  est  telle  qu’en  la  multi- 
pliant par  la  masse  du  point,  on  obtient  un  produit  égal  à la  ré- 
sultante dont  il  vient  d’être  question.  Reportons-nous  mainte- 
nant à la  définition  que  nous  avons  donnée  de  la  force  d’inertie 
(§  138),  et  nous  verrons  que,  si,  à un  instant  quelconque,  on 
joint  la  force  d’inertie  du  point  matériel  dont  il  s’agit  aux  forces 
qui  lui  sont  réellement  appliquées,  on  aura  un  ensemble  de 
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forces  qui  se  feront  équilibre  : puisque  la  force  d’inertie,  que 
l’on  joint  aux  forces  réelles,  est  égale  et  directement  opposée 
à la  résultante  de  ces  forces  réelles.  D’après  cela,  si,  à un  in- 
stant quelconque,  on  joint  les  forces  d’inertie  des  différents 
points  d’un  système  matériel  en  mouvement  aux  diverses  forces 
qui  agissent  réellement  sur  ces  points,  on  obtiendra  un  sys- 
tème total  de  forces  qui  se  feront  équilibre  sur  le  système, 
puisqu’il  y aura  équilibre  entre  les  forces  appliquées  à chacun 
des  points  matériels  dont  le  système  se  compose. 

11  est  aisé  de  reconnaître  en  outre  qu’il  suffit  d’exprimer  l’é- 
quilibre dont  il  vient  d’être  question,  pour  en  conclure  toutes 
les  circonstances  du  mouvement  du  système.  En  effet,  dire  que 
les  forces  qui  agissent  réellement  sur  le  système  matériel, 
jointes  aux  forces  d’inertie  de  ses  différents  points,  se  font 
équilibre  à chaque  instant  sur  ce  système,  c’est  dire  que  cet 
équilibre  a lieu  pour  un  quelconque  des  points  matériels  dont 
le  système  se  compose;  c’est  donc  dire  que,  pour  chacun  de 
ces  points,  et  à chaque  instant,  la  force  d’inertie  est  égale  et 
directement  opposée  à la  résultante  des  forces  qui  agissent 
réellement  sur  ce  point;  ou,  en  d’autres  termes,  c’est  dire  que 
l’accélération  totale  du  mouvement  d’un  point  quelconque  du 
système  est  précisément  celle  que  cette  résultante  des  forces 
réellement  appliquées  au  point  est  capable  de  lui  communi- 
quer. Exprimer  qu’il  y a équilibre,  à chaque  instant,  entre  les 
forces  qui  agissent  sur  les  différents  points  matériels  du  système 
-et  les  forces  d’inertie  de  ces  points,  ou  bien  écrire  les  équations 
différentielles  du  mouvement  de  ces  divers  points  matériels  du 
système,  ce  sont  deux  choses  équivalentes.  Tel  est  le  fameux  théo- 
rème dû  à d’Alembert,  au  moyen  duquel  toute  question  de  mou- 
vement se  ramène  immédiatement  tàune  question  d’équilibre. 

Le  théorème  de  d’Alembert  ne  présente  pas  d’utilité  réelle, 
tant  que  le  système  matériel  dont  on  s’occupe  n’est  qu’un  as- 
semblage de  points  matériels  isolés  pouvant  se  mouvoir  d’une 
manière  quelconque,  les  uns  par  rapport  aux  autres,  sous  l’ac- 
tion des  forces  qui  lui  sont  appliquées;  puisque,  pour  expri- 
mer l’équilibre  des  forces  réelles  jointes  aux  forces  d’inertie, 
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il  faut  exprimer  que  cet  équilibre  a lieu  pour  chacun  des  points 
materiels  du  système,  et  que,  par  conséquent,  il  est  tout  aussi 
simple  d’écrire  immédiatement  les  équations  différentielles  du 
mouvement  de  chacun  de  ses  points.  Mais  il  n’en  est  plus  de 
même  lorsqu’il  s’agit  d’un  système  matériel  dans  lequel  on 
imagine  des  liaisons  (§  18G).  Dans  ce  cas,  le  théorème  de  d’A- 
lembert,  en  ramenant  la  question  du  mouvement  du  système  à 
une  question  d’équilibre  entre  les  forces  qui  lui  sont  réellement 
appliquées  et  les  forces  d’inertie  de  ses  différents  points,  permet 
de  profiter  des  simplifications  que  les  liaisons  introduisent  dans 
l’ensemble  des  équations  d’équilibre  des  forces  appliquées  à un 
système  matériel.  Ainsi,  pour  en  donner  un  exemple,  les  équa- 
tions d’équilibre  des  forces  appliquées  à un  solide  invariable 
se  réduisant  à six  (§§  182  et  178),  le  théorème  de  d’Alembert 
conduit  immédiatement  à six  équations  qui  suffisent  pour  faire 
connaître  le  mouvement  d’un  pareil  corps. 

§ 222.  Premier  théorème  général,  ou  théorème  Uu  mou- 
-«'ement  du  centre  de  g;ravité.  — Le  théorème  de  d’A- 
lembert ne  fait  connaître  aucune  propriété  du  mouvement  du 
système  matériel  auquel  on  l’applique;  il  ne  fait  que  fournir 
une  méthode  particulière  pour  écrire  les  équations  différen- 
tielles du  mouvement  du  système,  équations  que  l’on  pourrait 
d’ailleurs  écrire  directement,  sans  avoir  recours  à ce  théorème. 
Il  n’cn  est  pas  de  même  des  théorèmes  généraux,  dont  nous  al- 
lons nous  occuper;  chacun  de  ces  théorèmes,  qui  sont  au  nom- 
bre de  quatre,  fait  connaître  une  propriété  du  mouvement.  Nous 
commencerons  par  celui  qui  se  rapporte  au  mouvement  du  cen- 
tre de  gravité  du  système. 

Désignons  par  m la  masse  d’un  quelconque  des  points  maté- 
riels du  système  ; par  x,  y,  z les  coordonnées  de  ce  point  rap- 
portées à trois  axes  rectangulaires;  et  par  X,  Y,  Z les  forces 
parallèles  aux  axes,  dans  lesquelles  se  décompose  une  quel- 
conque des  forces  appliquées  à ce  point  matériel.  Si  nous  ob- 
servons que  la  projection  de  la  résultante  de  plusieurs  forces 
appliquées  à un  point,  sur  un  axe  quelconque,  est  égale  à la 
somme  des  projections  des  composantes  sur  le  même  axe,  nous 
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verrons  que  les  équations  différentielles  du  mouvement  du 
point  matériel  dont  il  vient  d’être  question  peuvent  s’écrire 
ainsi  (§  121)  : 


m 


m 


m 


d-x 

W 

d'!/ 

W 

d-2 

dW 


vX, 

^Y, 

IL 


Les  signes  2 qui  entrent  dans  les  seconds  membres  indiquent 
des  sommes  s’étendant  à toutes  les  forces  qui  sont  appliquées 
au  point  matériel  considéré.  Concevons  que  nous  ayons  écrit 
toutes  les  équations  analogues  à celles-là,  pour  les  divers' points 
matériels  du  système,  et  que  nous  ajoutions  entre  elles  toutes 
celles  de  ces  équations  qui  se  rapportent  aux  mouvements  pro- 
jetés sur  un  même  axe  : nous  trouverons  ainsi  les  trois  équations 
suivantes  : 


2W 


d^x 

ItF 

d^u 

W 

d^z 

dP 


dans  lesquelles  les  signes  2 des  premiers  membres  indiquent 
des  sommes  s’étendant  à tous  les  points  du  système,  et  ceux 
des  seconds  membres,  des  sommes  s’étendant  à toutes  les 
forces,  sans  exception,  qui  agissent  sur  les  diverses  parties  de 
ce  système. 

Désignons  maintenant  par  M la  masse  totale  du  système  ma- 
tériel, et  par  z^,  les  coordonnées  de  son  centre  de  gravité, 

à un  instant  quelconque.  Nous  aurons  (§  163) 

MoTi  = imx,  My,  = 2?wy,  Ms,  = 2ms; 
et,  par  suite,  en  différenciant  deux  fois  par  rapport  au  temps  (y 
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M î'iij  - v,„  îî!£, 

■ . <«->  ~ (IP  • (IP  ~ 


\i  d-z^  „ d^z 

■'*  liF  = ip- 


Au  moyen  de  ces  formules,  les  trois  équations  que  nous  venons 
d’obtenir  deviendront 


\i  d“j.| 

^ HF 

d^v^ 


M 

>1 


dt^ 

d^z, 

dt^ 


^Y, 


Ces  trois  équations  déterminent,  comme  on  voit,  les  valeurs 
(les  coordonnées  æ*,,  y,,  >s',,  du  centre  de  gravité,  en  fonction  du 
temps.  Pour  les  interpréter,  et  énoncer  le  théorème  auquel 
elles  correspondent,  nous  ferons  d’abord  les  remarques  sui- 
vantes : 1“  ces  équations  ont  exactement  la  forme  des  équations 
différentielles  du  mouvement  d’un  point  matériel  de  masse  M; 

les  forces  intérieures  du  système  disparaissent  d’elles-mêmes 
dans  les  seconds  membres  de  ces  équations,  puisque,  ces  forces 
étant  deux  à deux  égales  et  directement  opposées,  leurs  pro- 
jections sur  un  axe  quelconque  sont  deux  à deux  égales  et  de 
signes  contraires  ; 3®  les  forces  extérieures,  qui  restent  seules 
dans  les  seconds  membres,  d’après  ce  que  nous  venons  de  dire, 
peuvent  être  transportées  parallèlement  à elles-mêmes  en  un 
point  quelconque,  sans  que  ces  seconds  membres  soient  chan- 
gés, puisque,  par  là,  les  projections  de  ces  forces  sur  un  axe 
quelconque  ne  changeront  ni  de  grandeur  ni  de  signe.  On  peut 
donc  dire  que 

Le  centre  de  gravité  d'un  système  matériel  se  meut  de  la  même , 
manière  que  si  toute  la  masse  du  système  y était  concentrée,  et  que 
toutes  les  forces  extérieures  y fussent  transportées  parallèlement 
â elles-mêmes. 

Ce  théorème  nous  montre  que,  lorsque  nous  faisons  abstraction 
(les  dimensions  d’un  corps,  pour  le  réduire  par  la  pensée 
à un  point  matériel  (§  82),  c’est  à son  centre  de  gravité  que 
nous  devons  concevoir  que  toute  sa  masse  est  concentrée.  Tout 
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ce  que  nous  avons  dit  sur  le  mouvement  d’un  point  matériel 
(Livre  II)  est  immédiatement  applicable  au  mouvement  du  centre 
de  gravité  d’un  système  matériel. 

§ 223.  Pour  faire  bien  comprendre  la  vraie  signification  et  la 
portée  du  premier  théorème  général  que  nous  venons  d’établir, 
nous  allons  l’appliquer  à quelques  exemples. 

Lorsqu’on  lance  un  corps,  suivant  une  direction  quelconque, 
à la  surface  de  la  terre,  et  qu’ensuite  la  pesanteur  est  la  seule 
force  extérieure  qui  agisse  sur  les  diverses  molécules  de  ce 
corps,  son  centre  de  gravité  décrit  une  parabole  dans  le  plan 
vertical  mené  par  la  direction  de  sa  vitesse  initiale  (§  122).  Sup- 
posons que  le  corps  dont  il  s’agit  soit  une  bombe,  et  que  cette 
bombe  fasse  explosion  avant  qu’elle  soit  tombée  sur  le  sol  ; 
l’explosion  étant  occasionnée  uniquement  par  le  développe- 
ment de  forces  intérieures,  le  mouvement  du  centre  de  gravité 
de  la  bombe  tout  entière  n’en  est  pas'  altéré  : ce  centre  de 
gravité  de  l’ensemble  de  toutes  les  molécules  dont  la  réunion 
constituait  primitivement  la  bombe,  continue,  après  l’explo- 
sion, à parcourir  la  parabole  suivant  laquelle  il  a commencé  à 
se  mouvoir.  Ce  n’est  que  lorsque  quelqu’un  des  fragments  de  la 
bombe  vient  à rencontrer  un  corps  étranger,  que  le  mouvement 
du  centre  de  gravité  du  système  se  modifie;  parce  que  la  réac- 
tion éprouvée  par  ce  fragment  est  une  nouvelle  force  extérieure 
qui  vient  se  combiner  avec  la  pesanteur,  et  contribuer  avec  elle 
à la  jiroduction  de  ce  mouvement.  11  est  clair  que  ces  résultats- 
ne  sont  vrais  qu’approximativement,  dans  le  cas  où  la  bombe 
se  meut  dans  l’air  atmosphérique,  en  raison  de  la  résistance 
que  l’air  oppose  au  mouvement  de  la  bombe  et  de  ses  fragments, 
résistance  qui  est  une  force  extérieure,  et  qui,  par  conséquent, 
influe  sur  le  mouvement  du  centre  de  gravité. 

Si  les  forces  extérieures,  transportées  parallèlement  à elles- 
mêmes  au  centre  de  gravité,  ont  une  résultante  nulle,  ou  bien, 
s’il  n’y  a pas  de  forces  extérieures,  le  centre  de  gravité  du  sys- 
tème est  nécessairement  immobile,  ou  animé  d’un  mouvement 
rectiligne  et  uniforme.  Ainsi,  concevons  qu’un  ê(re  animé,  un 
liomiiuî,  |Tfar  exemple,  se  trouve  isolé  au  milieu  de  l’espace, 
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qu’il  ne  soit  soumis  à aucune  force  extérieure,  et  que  son  centre 
de  gravité  soit  immobile  ; cet  être  animé  ne  pourra  pas  de  lui- 
même  mettre  son  centre  de  gravité  en  mouvement,  de  quelque 
manière  qu’il  fasse  jouer  ses  muscles  pour  déplacer  les  diverses 
parties  de  son  corps,  parce  qu’il  ne  peut  développer  ainsi  que  des 
forces  intérieures  qui  ne  sont  pas  capables  de  faire  sortir  le  centre 
de  gravité  de  son  état  d’immobilité  primitive. 

Notre  système  planétaire  étant  extrêmement  éloigné  des  étoiles 
qui  l’environnent,  on  peut  regarder  les  actions  que  ses  diverses 
parties  éprouvent  de  la  part  des  étoiles*  comme  insensibles.  Dès 
lors  ce  système  n’est  soumis  qu’à  des  forces  intérieures,  et,  par 
conséquent,  son  centre  de  gravité  doit  être  immobile  ou  animé 
d’un  mouvement  rectiligne  et  uniforme. 

§ ^24.  Deuxième  théorème  général,  ou  Jhéorème  de» 
quantltéN  de  mouveaaent  projetées  sur  un  axe.  — Si  l’ou 
projette  le  mouvement  d’un  point  matériel  sur  un  axe  fixe,  on  a 
dans  le  mouvement  projeté  (§  113) 


F étant  la  projection  d’une  quelconque  des  forces  qui  agissent 
sur  le  point  matériel,  et  le  signe  2 indiquant  une  somme  qui  s’é- 
tend à toutes  les  forces  auxquelles  il  est  soumis;  car  la  projec- 
tion de  la  résulUinte  des  forces  appliquées  à ce  point  est  égale  à 
la  somme  des  projections  des  forces  elles-mêmes,  et,  par  con- 
séquent, l’impulsion  élémentaire  ou  totale  de  cette  résultante 
projetée  est  égale  à la  somme  des  impulsions  élémentaires  ou 
totales  des  composantes  projetées.  Si  l’on  écrit  toutes  les  équa- 
tions de  celte  forme,  relatives  aux  projections  du  mouvement  des 
divers  points  d’un  système  matériel  sur  un  même  axe  fixe,  et  cor- 
respondant à un  môme  intervalle  de  temps,  et  qu’ensuite  on  les 
ajoute  membre  à membre,  on  trouve 


Les  signes  ï.  du  premier  membre  <le  cette  nouvelle  équation  in- 
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iliquent  des  sommas  qui  s’étendent  à tous  les  points  matériels 
du  système;  et  celui  du  second  membre,  une  somme  qui  s’é- 
tend à toutes  les  forces  appliquées  aux  diverses  parties  de  ce 
système.  Les  forces  intérieures,  en  projection  sur  l’axe  dont  il 
s’agit,  sont  deux  à deux  égales  et  de  signes  contraires;  les  ter- 
mes correspondant  à ces  forces  se  détruisent  donc  mutuellement 
dans  l’équation  qui  vient  d’étre  obtenue,  de  sorte  qu’on  peut 

l’écrire  en  ne  mettant  dans  son  second  membre  que  les  termes 

\ 

correspondant  aux  forces  extérieures.  D’après  cela,  cette  équation, 
qui  constitue  notre  deuxième  théorème  général,  peut  s’énoncer 
de  la  manière  suivante  : 

U accroissement  total  de  la  somme  des  quantités  de  mouvement 
du  système  projelik>s  sur  un  axe  fixe  quelconqiœ,  pendant  un  temps 
aussi  quelconque  y est  égal  à la  somme  des  impulsions  totales 
des  forces  exlérieures  projetées  sur  cet  axe  pendant  le  même 
temps.  - • 

,§225.  Le  recul  des  bouches  à feu  s’explique' naturellement 
au  moyen  de  ce  théorème.  Avant  l’inflammation  de  la  poudre,  le 
canon  et  sa  charge  forment  un  système  immobile,  pour  lequel  la 
somme  des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  l’axe  du  ca- 
non est  nulle.  Cette  somme  des  quantités  de  mouvement  projetées 
doit  rester  constamment  nulle,  tant  qu’il  n’y  a pas  de  forces  ex- 
' térieures  qui,  en  projection  sur  l’axe  de  la  pièce,  donnent  lieu  à 
une  somme  d’impulsions  différentes  de  zéro.  L’explosion  de  la 
poudre  ne  développant  que  des  forces  intérieures,  il  s’ensuit  né- 
«vessairement  que  le  canon  et  le  boulet  prennent  en  même  temps 
(b3S  mouvements  dirigés  en  sens  contraires  l’un  de  l’autre;  de 
telle  manière  que  la  somme  des  quantités  de  mouvement  du  sys- 
-tème,  en  projection  sur  l’axe  dfe  la, pièce,  conserve  sa  valeur 
mulle.  S’il  était  permis  de  négliger  la  masse  de  la  poudre,  ou  des 
I matières  dans  lesquelles  elle  se  transforme  par  suite  de  son  in- 
flammation, on  pourrait  dire  que  le  canon  et  le  boulet  prennent, 
au  moment  de  l’explosion,  des  vitesses  de  sens  contraires,  et  in- 
versement proportionnelles  à leurs  masses;  mais  les  choses  ne 
se  passent  pas  tout  à fait  ainsi,  à cause  de  la  masse  de  la  poudre 
-qui  n’est  pas  négligeable  par  rapport  à celle  du  boulet  : en  réa- 
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lilé  le  recul  de  la  pièce  s’effectue  avec  une  vitesse  un  peu  plus 
grande  que  celle  que  l’on  trouverait  de  cette  manière. 

L’ascension  des  fusées  s’explique  d’une  manière  analogue. 
L’inflammation  progressive  de  la  poudre  qui  entre  dans  la  com- 
position d’une  fusée  fait  sortir  des  quantités  de  matière  de  plus 
en  plus  grandes,  par  un  orifice  pratiqué  à sa  partie  inférieure  ; 
le  corps  de  la  fusée  doit  donc  reculer,  c’est-à-dire  se  mettre  en 
mouvement  de  bas  en  haut.  L’action  de  la  pesanteur  vient,  il  est 
vrai,  modifier  le  résultat;  mais  elle  ne  fait  que  diminuer  la  vitesse 
de  la  fusée,  en  faisant  équilibre  à une  partie  de  la  force  verticale 
qui  produit  son  mouvement  de  recul  de  bas  en  haut. 

§ 226.  Troisième  théorème  général,  ou  théorvnic  de.s 

moments  des  cfuantités  de  mouvement  par  rapport  <k  un 

axe.  — Reprenons  le  théorème  énoncé  à la  fin  du  ^ 1 1 i,  et 
observons  que  : 1“  le  moment  de  la  projection  d'une  quan- 
tité de  mouvement  sur  un  plan  fixe  par  rapport  à un  point  0 do 
ce  plan,  peut  être  regardé  comme  étant  le  moment  de  la  quan- 
tité de  mouvement  elle-même  par  rapport  à la  droite  qui  se 
projette  en  ce  point  0 (§  103);  2“  de  même  le  moment  de  l’im- 
pulsion élémentaire  de  la  projection  d’une  force  sur  le  plan  fixe, 
par  rapport  au  point  0,  peut  être  regardé  comme  étant  le  mo- 
ment de  l’impulsion  élémentaire  de  la  force  par  rapport  à la 
même  droite  qui  se  projette  en  0 ; 3'*  enfin,  si  plusieurs  forces 
sont  appliquées  à un  même  point,  le  moment  de  chaque  impul- 
sion élémentaire  de  la  résultante  de  ces  forces,  par  rapport  à un 
axe  fixe,  est  égal  à la  somme  des  moments  des  impulsions  élé- 
mentaires correspondantes  des  forces  composantes,  par  rapport  au 
même  axe  (§  i03).  D’après  cela  le  théorème  dont  il  s’agit  peut 
s’énoncer  autrement,  de  la  manière  suivante  : lorsqu’un  point 
matériel  se  meut  dans  l’espace  sous  l’action  des  diverses  forces, 
l’accroissement  total  qu’éprouve  le  moment  de  la  quantité  de 
mouvement  du  point,  par  rapport  à un  axe  fixe  quelconque,  et 
pendant  un  temps  aussi  quelconque,  est  égale  à la  somme  des 
moments,  par  rapport  à cet  axe,  des  impulsions  élémentaires  des 
forces  auxquelles  il  est  soumis,  correspondant  aux  divers  éléments 
dont  ce  temps  se  compose. 
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Concevons  maintenant  que  l’on  écrive  les  équations  analogues 
à celle  qui  résulte  de  cet  énoncé,  pour  tous  les  points  matériels 
qui  font  partie  d’un  système  en  mouvement,  en  considérant  un 
même  intervalle  de  temps  pour  tous  ces  points,  et  prenant  les 
moments  des.  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions  par 
rapport  à un  môme  axe  fixe.  Si  l’on  ajoute  entre  elles  toutes  les 
équations  ainsi  obtenues,  et  que  l’on  observe  que  les  moments 
des  impulsions  élémentaires  des  forces  intérieures  se  .détrui- 
ront mutuellement  dans  la  somme,  comme  étant  deux  à deux 
égaux  et  de  signes  contraires,  on  trouvera  une  équation  unique, 
qui  peut  s’énoncer  ainsi  : 

IJaccroissemenl  total  de  la  somme  des  moments  des  quantités 
de  mouvement  du  système  par  rapport  à un  axe  fixe  quelconque, 
pendant  un  temps  aussi  quelconque,  est  égal  à la  somme  des  mo- 
ments, par  rapport  à cet  axe,  de  toutes  les  impulsions  élémentaires 
des  forces  extérieures,  correspondant  aux  divers  éléments  dont  ce 
temps  se  compose,  . 

C’est  en  cela  que  consiste  notre  troisième  théorème  général. 

§ 227.  Théorème  des  aires.  — Supposons  que  les  forces 
extérieures  appliquées  aux  diverses  parties  d’un  système  maté- 
riel en  mouvement,  satisfassent  à cette  condition  que  la  somme 
de  leurs  moments,  par  rapport  à un  certain  axe  fixe,  soit  con- 
stamment nulle.  La  somme  des  moments  des  impulsions  élé- 
mentaires de  ces  forces,  correspondant  à un  élément  de  temps 
quelconque  dt,  par  rapport  à l’axe  dont  il  s’agit,  s’obtient  en 
multipliant  par  dt  la  somme  des  moments  des  forces  par  rapport 
à cet  axe,  les  forces  étant  prises  avec  les  grandeurs  et  les  direc- 
tions qu’elles  ont  au  commencement  du  temps  dt;  cette  somme 
des  moments  des  impulsions  élémentaires  des  forces  extérieures 
est  donc  nulle , pour  chaque  élément  de  temps,  en  vertu  de 
l’hypothèse  que  nous  faisons.  Il  en  résulte  que  l’accroissement 
total  de  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  du 
système,  par  rapport  à l’axe  fixe  que  l’on  considère,  pendant  un 
temps  quelconque,  est  égal  à zéro;  ou,  en  d’autres  termes,  la 
somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  du  système, 
par  rapport  à cet  axe,  conserve  constamment  la  même  valeur. 
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Ce  théorème,  auquel  nous  venons  de  parvenir,  peut  être 
énoncé  autrement.  Imaginons,  pour  cela,  que  nous  projetions 
le  système  en  mouvement  sur  un  plan  perpertdiculaire  à l’axe 
fixe,  et  soit  0 le  point  où  l’axe  lui-même  se  projette  sur  ce  plan. 
La  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  du  sys- 
tème, par  rapport  à l’axe,  n’est  autre  chose  que  la  somme  des 
moments  des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  le  plan  par 
rapport  au  point  0 ; on  peut  donc  dire  que  cette  dernière  somme 
conserve  constamment  la  même  valeur.  Mais  si  v est  la  vitesse 
projetée  d’un  point  matériel  de  masse  m,  et  si  p est  la  distance 
(lu  point  0 à la  direction  de  cette  vitesse,  le  moment  mvp  de 
la  quantité  du  mouvement  projetée  de  ce  point  matériel  peut 
s’écrire 


f/è  xlvdt .])  X 


2 


le  théorème  dont  nous  nous  occupons  consistant  en  ce  que  la 
somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  projetées 
2mrp,  est  toujours  égale  à une  même  quantité  C,  on  en  conclut 

^DIXt,  Vdt  .]) 

et,  par  suite,  et  intégrant  par  rapport  à 

/t  et 

0 ^ 

Il  résulte  de  cette  équation  et  de  la  signification  géométrique 
de  la  quantité  4 P 015),  que  le  théorème  dont  il  s’agit 
peut  être  énoncé  en  disant  que  : la  somme  des  produits  des 
masses  des  différents  points  matériels  du  système,  par  les  aires 
que  décrivent,  pendant  un  temps  quelconque  ty  les  rayons  vec- 
teurs menés  du  point  0 aux  projections  de  ces  points  matériels, 
est  proportionnelle  au  temp  L C’est  en  cela  que  consiste  le 
théorème  des  aireSy  qui  a lieu  pour  la  projection  du  mouvement 
d’un  système  matériel  quelconque  sur  un  plan,  et  par  rapport  à 
un  point  0 de  ce  plan,  toutes  les  fois  que  la  somme  des  moments 
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des  forces  extérieures,  par  rapport  à l’axe  qui  se  projette  en  0, 
est  égale  à zéro. 

L’énoncé  de  ce  théorème  des  aires  se  simplifierait,  si  les 
masses  des  divers  points  matériels  du  système  étaient  toutes 
égales  entre  elles.  On  pourrait,  en  effet,  suprimer  la  masse  de 
chaque  point,  qui  sérail  un  facteur  commun  à tous  les  termes 
de  la  somme,  et  le  théorème  consisterait  en  ce  que  la  somme  des 
aires  décrites,  pendant  un  temps  quelconque  f,  par  les  rayons 
vecteurs  menés  du  point  0 aux  projections  des  divers  points  ma- 
tériels, serait  proportionnelle  au  temps  L Pour  profiter  de  cette 
simplification  de  l’énoncé,  dans  le  cas  général  où  les  masses 
w,  des  différents  points  matériels  sont  inégales,  on 

conçoit  qu’on  prenne  une  petite  masse  qui  soit  contenue  un 
nombre  exact  de  fois  dans  chacune  des  masses  w,  m';  Wi",...., 
de  telle  sorte  qu’on  ait 

m = m'  = 7i'jA,  m'  = n^y , 

îi,  n'y  n"y étant  des  nombres  entiers.  Ensuite  on  imagine 

que  le  point  matériel  de  masse  m soit  remplacé  par  n points 
matériels  de  masse  p,  coïncidant  constamment  les  uns  avec  les 
autres  ; que  le  point  matériel  de  masse  m'  soit  remplacé  par  n' 
points  matériels  de  masse  a,  coïncidant  également  ensemble,  et 
ainsi  de  suite  : on  n’a  plus  dès  lors  que  des  points  matériels 
ayant  tous  une  même  masse  txy  et,  par  conséquent,  on  peut  sup- 
primer cette  masse  commune  de  l’énoncé,  comme  nous  l’avons 
indiqué  plus  haut. 

D’après  cela,  le  théorème  des  aires  pourra  toujours  s’énon- 
cer de  la  manière  suivante  : Si  la  somme  des  moments  des 
fmxes  extérieures  appliquées  à un  système  matériel  en  mouve- 
menty  par  rapport  à un  certain  axe  fixey  est  constamment 
nulley  la  somme  des  aires  décriteSy  pendant  un  temps  quel- 
conquCy  par  les  rayons  vecteurs  qui  joignent  le  pied  de  Vaxe 
sur  un  plan  perpendiculaire  à sa  direction  aux  projections 
des  divers  points  matériels  du  système  sur  ce  plan  y est  propor- 
tionnelle au  temps  dont  il  s’agit  C’est  habituellement  sous 
celte  forme  que  nous  considérerons  l’énoncé  du  théorème 
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des  aires;  mais  nous  devrons  nous  rappeler  que,  en  réalité, 
au  lieu  de  la  somme  d’aires  qui  y entre,  il  faut  toujours 
prendre  la  somme  des  produits  des  aires  qui  correspondent 
aux  divers  points  matériels  du  système  par  les  masses  de  ces 
points  matériels. 

Pour  reconnaître  si  la  somme  des  moments  des  forces  exté- 
rieures appliquées  à un  système  matériel,  par  rapport  à un  cer- 
tain axe,  est  égale  à zéro,  il  suffit  d’opérer  sur  ces  forces 
comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  et  de  cher- 
cher à les  réduire  à deux  forces,  dont  l’une  ait  son  point  d’ap- 
plication sur  l’axe  même  : le  moment  de  la  seconde  de  ces  deux- 
forces,  par  rapport  à l’axe,  est  égal  à la  somme  des  moments 
des  forces  données,  par  rapport  au  même  axe,  et,  par  consé- 
quent, pour  que  cette  somme  de  moments  soit  nulle,  il  faut 
que  la  seconde  force  dont  il  s’agit  rencontre  l’axe,  ou  lui  soit 
parallèle. 

§ 228.  Considérons,  eu  particulier,  le  cas  où  les.  forces  exté- 
rieures, composées  entre  elles  comme  si  elles  agissaient  sur 
un  solide  invariable,  ont  une  résultante  unique,  passant  con- 
stamment par  un  même  point  O de  l’espace.  Si  l’on  fait  passer 
une  droite  quelconque  par  le  point  O,  la  somme  des  moments 
des  forces  extérieures  par  rapport  à cette  droite  sera  nulle;  le 
théorème  des  aires  sera  donc . applicable  à la  projection  du 
mouvement  du  système  sur  un  plan  quelconque,  mené  par  le 
point  O,  en  prenant  ce  point  pour  origine  des  rayons  vecteurs 
aboutissant  aux  projections  des  divers  points  du  système.  Cette 
existence  du  théorème  des  aires,  pour  tous  les  plans  qu’on  peut 
faire  passer  par  le  point  O,  peut  être. énoncée  d’une  manière 
très-simple,  à l’aide  des  considérations  suivantes. 

Un  système  quelconque  étant  en  mouvement,  concevons  que 
nous  joignions  les  divers  points  qui  le  composent  à un  même 
point  fixe  O de  l’espace  par  des  lignes  droites,  et  que  nous  dé- 
terminions les  aires  élémentaires  décrites  simultanément  par  ces 
rayons  vecteurs,  dans  l’espace,  pendant  un  élément  quelconque 
du  temps  ; les  projections  de  ces  aires  -élémentaires  sur  un  plan 
quelconque  mené  par  le  point  0,  seront  précisément  les  aires 


410  LIVRE  IV.  — DYNAMIQUE.  TROISIÈME  PARTIE. 

décrites  dans  le  même  temps  par  les  rayons  vecteurs  menés  du 
point  O aux  projections  des  points  du  système  sur  ce  plan.  Cela 
posé,  rapportons  le  système  à trois  axes  coordonnés  rectangu- 
laires ayant  le  point  O pour  origine,  et  projetons  sur  les  plans 
coordonnés  les  aires  élémentaires  décrites  dans  l’espace  par  les 
rayons  vecteurs  qui  joignent  le  point  0 aux  différents  points  du 
système.  Si  w,  w',  &)"  sont  les  trois  projections  d’une  de  ces  aires 
élémentaires,  la  projection  de  cette  même  aire  élémentaire  sur 
un  plan  P faisant  des  angles  a,  6,  y avec  les  plans  coordonnés, 
aura,  comme  on  sait,  pour  valeur  : 

O)  cos  a + w'  COS  ê + tù'  COS  7. 

La  somme  des  projections  des  aires  élémentaires  correspondant 
à tous  les  points  du  système,  sur  ce  même  plan  P,  sera  donc 
égale  à 

X (<Ü  cos  a + (1)'  COS  6 -|-  (u“  cos  “y), 

ou,  ce  qui  est  la  même  chose, 

cos  a . cos  ê . ü:w'  + COSf  . 

Soit  il  une  aire  plane  dont  les  projections  sur  les  trois  plans 
coordonnés  aient  pour  valeurs  ïw,  Sw".  Si  nous  désignons 
par  A,  B,  C les  angles  que  le  plan  de  cette  aire  fait  avec  ces  trois 
plans  coordonnés,  nous  aurons  ‘ 

x**=iicosA,  Xû)'=iicosB,  Xü)"  = iicosC, 

et  par  suite  la  somme  des  projections  des  aires  élémentaires  de 
l’espace  sur  un  plan  P sera  égale  à 

il  (cos  ;\  cos  a 4"  cos  B COS  6 + COS  C cos  -y). 

La  quantité*^ntre  parenthèse  n’étant  autre  chose  que  le  cosinus 
de  l’angle  compris  entre  le  plan  P et  le  plan  de  il,  il  en  résulte 
que  la  somme  des  projections  des  aires  élémentaires  de  l’espace 
sur  le  plan  P est  égale  à la  projection  de  l’aire  il  elle -même  sur 
ce  plan  P.  On  voit,  d’après  cela,  comment  varie  la  somme  des 
projections  des  aires  élémentaires  décrites  par  les  rayons  vec- 
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leurs  qui  joignent  le  point  fixe  O aux  divers  points  d’un  système, 
suivant  qu’on  projette  ces  aires  sur  tel  ou  tel  plan  mené  par  le 
point  O : la  somme  des  aires  projetées  est  un  maximum  lors- 
qu’on prend  le  plan  de  n pour  plan  de  projection  ; elle  diminue 
à mesure  que  l’angle  aigu  compris  entre  le  plan  de  projection  et 
le  plan  de  li  va  en  augmentant;  elle  est  nulle  lorsque  le  plan 
<lc  projection  est  perpendiculaire  au  plan  de  il.  Ce  plan  de 
l’aire  il  se  nomme,  pour  cette  raison,  plan  du  maximum  des  aires,  • 
Nous  allons  nous  servir  de  la  notion  du  plan  du  maximum  des 
aires  pour  énoncer  autrement  le  résultat  auquel  nous  sommes 
parvenus  au  commencement  de  ce  paragraphe;  mais  nous  ne 
devrons  pas  oublier  que  ce  plan  existe  indépendamment  du 
théorème  des  aires  : quel  que  soit  le  système  en  mouvement  que 
l’on  considère,  quel  que  soit  le  point  de  l’espace  d’où  Ton  mène 
des  rayons  vecteurs  aux  différents  points  de  ce  système,  et  quel 
que  soit  l’élément  de  temps  pendant  lequel  on  considère  les 
aires  décrites  dans  l’espace  par  ces  rayons  vecteurs,  il  y a tou- 
jours un  plan  passant  par  l’origine  des  rayons  vecteurs  qui 
jouit  de  la  propriété  du  plan  du  maximum  des  aires.  Il  est  aisé 
<le  voir,  d’ailleurs,  que  ce  plan  n’est  autre  chose  que  le  plan 
du  moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  par  rapport 
au  point  d’où  l’on  fait  partir  les  rayons  vecteurs,  les  quantités  de 
mouvement  étant  traitées  comme  des  forces  qui  agiraient  sur  un 
solide  invariable  (§  161). 

Revenons  maintenant  à la  question  qui  fait  l’objet  spécial  de 
ce  paragraphe.  Nous  avons  dit  que,  dans  le  cas  où  les  forces 
extérieures  d’un  système  matériel,  composées  entre  elles  comme 
si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  ont  une  résultante 
unique  passant  constamment  par  un  même  point  O de  l’espace, 
le  théorème  des  aires  est  applicable  à la  projection  du  mouve- 
ment du  système  sur  un  plan  qnelconque  mené  par  le  point  O, 
en  prenant  ce  point  pour  origine  des  rayons  vecteurs  aboutissant 
aux  projections  des  divers  points  du  système.  Il  s’ensuit  que,  si 
l’on  considère  les  aires  décrites  dans  l’espace  et  pendant  un 
élément  quelconque  dt  du  temps,  par  les  rayons  vecteurs  qui 
joignent  le  point  O aux  divers  points  matériels  de  même  masse 
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dont  on  conçoit  que  le  système  soit  composé  (§  2:27),  et  que  l’on 
projette  ces  aires  élémentaires  sur  trois  plans  coordonnés  rec- 
tangulaires menés  par  le  point  O,  les  sommes 

iic),  so/,  i:..)", 

des  projections  ainsi  obtenues,  sur  chacun  de  ses  trois  plans, 
conserveront  constamment  les  mêmes  valeurs  pendant  les  di- 
* vers  éléments  de  temps  égaux  à dt  qui  se  succèdent  : donc  Taire 
plane  ü,  dont  les  projections  sur  les  trois  plans  coordonnés  sont 
respectivement  égales  à 

Xw,  Xw',  Xw", 

conservera  aussi  toujours  la  même  valeur,  et  les  angles  A,  B,  C, 
que  le  plan  de  li  fait  avec  ces  plans  coordonnés,  ne  changeront 
pas.  On  peut  donc  dire  que,  dans  Thypothèse  que  nous  adop- 
tons, le  plan  du  maximum  des  aires  du  système,  relatif  au  point 
O,  conserve  une  direction  invariable  dans  l’espace;  et  que,  en 
outre,  la  somme  des  aires  décrites,  en  projection  sur  ce  plan, 
par  les  rayons  vecteurs  qui  émanent  du  point  O,  est  proportion- 
nelle au  temps  employé  à les  décrire. 

Ce  que  nous  venons  de  dire  pour  un  point  particulier  0 de 
l’espace,  par  lequel  nous  avons  supposé  que  passait  constam- 
ment la  résultante  des  forces  extérieures  composées  comme  si 
elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  pourra  se  dire  pour  un 
point  quelconque  de  l’espace,  lorsque  cette  résultante  des  forces 
extérieures  sera  nulle,  c’est-à-dire  lorsque  ces  forces  satisferont 
aux  six  conditions  d’équilibre  des  forces  appliquées  à un  solide 
invariable  (§  178). 

§ 229.  Donnons  quelques  exemples  de  l’application  du  théo- 
rème des  aires. 

Si  nous  supposons,  comme  nous  l’avons  déjà  fait  (§  223), 
qu’un  être  animé  soit  isolé  au  milieu  de  l’espace,  qu’aucune  force 
extérieure  ne  lui  soit  appliquée,  et  qu’il  soit  primitivement 
immobile,  non-seulement  cet  être  animé  ne  pourra  pas  déplacer 
son  centre  de  gravité,  mais  encore  il  ne  lui  sera  pas  possible 
de  se  donner  un  mouvement  de  rotation  autour  de  ce  point.  En 
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effel,  de  quelque  manière  qu’il  fasse  jouer  ses  muscles,  il  ne  peut 
développer  que  des  forces  intérieures;  l’absence  de  toute  force 
extérieure  entraîne  donc  comme  conséquence  que  la  somme  des 
aires  décrites,  en  projection  sur  un  plan  quelconque  passant 
|)ar  son  centre  de  gravité,  par  les  rayons  vecteurs  • émanés  de  ce 
point,  conserve  constamment  la  même  valeur  : donc  cette 
tîomme  d’aires  doit  rester  constamment  nulle,  puisqu’elle  l’était 
tout  d’abord  en  vertu  de  l’hypothèse  que  nous  faisons  que  l’être 
animé  dont  il  s’agit  était  primitivement  immobile.  Ainsi,  lors- 
qu’il fait  mouvoir  certaines  parties  de  son  corps  de  telle  manière 
que  la  somme  des  aires  qui  leur  correspondent,  en  projection 
sur  un  certain  plan,  ait  une  valeur  positive,  il  y a nécessaire- 
jiient  d’autres  parties  du  corps  qui  se  meuvent  en  même  temps 
<lans  un  autre  sens,  de  manière  à fournir  une  somme  d’aires 
négative  sur  le  même  plan,  afin  que  la  somme  totale  des  aires 
relative  à toutes  les  parties  du  corps  soit  égale  à zéro.  S’il  s’agit 
d’un  homme,  par  exemple,  et  qu’il  tourne  sa  tête  à droite,  le 
reste  de  son  corps  tournera  nécessairement  vers  la  gauche  ; s’il 
|)orte  une  jambe  en  avant,  comme  pour  marcher,  le  reste  de  son 
4‘,orps  s’inclinera  en  sens  contraire,  c’est-à-dire  que  la  tête  se 
portera  également  en  avant  et  le  milieu  du  corps  en  arrière. 

Lorsqu’un  homme  est  debout  sur  le  sol,  et  que,  primitivement 
en  repos  dans  cette  position,  il  commence  à marcher  devant  lui, 
il  fait  passer  son  centre  de  gravité  de  l’état  de  repos  à l’état  de 
mouvement.  Cherchons  à nous  rendre  compte  de  ce  qui  se  passe 
dans  ce  cas,  où  le  résultat  paraît  en  contradiction  avec  les  théo- 
l'èmés  que  nous  avons  établis.  Pendant  que  cet  homme  est  en 
repos,  il  est  soumis  à des  forces  extérieures  qui  sont,  d’une  part, 
l’action  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  molécules  de  son  corps, 
d’une  autre  part,  les  pressions  qu’il  éprouve  de  la  part  du  sol 
aux  différents  points  par  lesquels  il  le  touche  : ces  forces  exté- 
rieures se  font  équilibre.  Lorsque  l’homme  veut  commencer  à 
marcher,  et  cpi’il  porte  une  jambe  en  avant,^ihne  développe  en 
lui  que  des  forces. intérieures  qui  ne  peuvent  pas  déplacer  son 
rentre  de  gravité.  Mais,  en  vertu  du  théorème  des  aires,  et  con- 
Jormément  à ce  que  nous  avons  dit,  il  n’y  a qu’un  instant,  en 
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même  temps  qu’il  avance  une  jambe,  le  milieu  du  corps  tend  à 
reculer  avec  l’autre  jambe  ; cette  autre  jambe  reculerait  en  effet, 
si  rien  ne  s’y  opposait,  et  le  centre  de  gravité  du  corps  tout  en- 
tier n’avancerait  pas.  La  seconde  jambe  ne  pouvant  reculer 
ainsi  qu’en  glissant  sur  la  surface  du  sol,  cette  tendance  au  glis- 
sement développe  un  frottement  qui  s’y  oppose,  ou  au  moins 
jusqu’à  une  certaine  limite;  c’est  ce  frottement  que  le  sol  exerce 
sous  la  partie  inférieure  de  la  seconde  jambe,' qui  détermine  le 
mouvement  du  centre  de  gravité  du  corps.  Tout  le  monde  sait 
que,  lorsqu’on  est  sur  un  sol  glissant,  c’est-à-dire  sur  un  sol  pour 
lequel  le  coefficient  de  frottement  est  faible,  et  qu’on  porte  une 
jambe  en  av^mt  pour  commencer  à marcher,  Tautre  jambe  glisse 
en  arrière,  en  sorte  qu’on  court  le  risque  de  tomber  .si  l’on  n’y 
prend  garde.  C’est  ce  qu’on  ob.serve  surtout  lorsqu’on  est  sur  la 
glace,  et  qu’on  a les  pieds  munis  de  patins.  Cet  effet  bien  connu 
s’accorde  avec  l’explication  que  nous  venons  de  donner  relative- 
ment à ce  qui  se  passe  lorsqu’un  homme  commence  *à  se  mettre 
en  marche. 

De  même,  lorsqu’un  danseur,  s’appuyant  sur  le  sol  par  la 
pointe  d’un  seul  pied,  veut  se  donner  un  mouvement  de  rotation 
autour  de  la  verticale  passant  par  son  centre  de  gravité,  il  ne 
peut  pas  produire  ce  mouvement  par  la  seule  action  de  ses  forces 
musculaires;  parce  que  ces  forces,  étant  intérieures,  ne  peuvent 
pas  faire  que  la  somme  des  aires  décrites  autour  du  centre  de 
gravité,  en  projection  sur  un  plan  horizontal,  passe  d’une  valeur 
nulle  à une  valeur  différente  de  zéro.  Mais  si  le  danseur  veut  pi- 
rouetter vers  la  gauche,  il  donne  à son  corps  un  mouvement  de 
torsion,  en  vertu  duquel  la  partie  supérieure  tourne  vers  la 
gauche,  tandis  que  la  partie  inférieure  tend  à tourner  vers  la 
droite;  ce  dernier  mouvement  ne  pouvant  se  faire  que  par  un 
glissement  des  diverses  parties  du  pied  sur  le  sol,  il  en  résulte 
le  développement  d’une  résistance  au  glissement  en  chacun  des 
points  de  contact  du  pied  avec  le  sol,  et  ces  résistances  sont  des 
forces  extérieures,  pour  lesquelles  la  somme. des  moments  par 
rapport  à la  verticale  menée  par  le  centre  de  gravité  n’est  pas 
nulle  : de  sorte  que,  par  suite  de  l’action  de  .ces  forces  exté  - 
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rieures,  le  corps  du  danseur  peut  prendre  un  mouvement  de 
rotation  autour  de  la  verticale.  Lorsqu’il  a tourné  un  peu  de. 
cette  manière,  sans  que  son  pied  cesse  de  toucher  le  sol,  il  le 
soulève  brusquement  pour  faire  disparaître  la  torsion  qui  en  est 
résultée  pour  son  corps;  et  en  répétant  plusieurs  fois  de  suite  la 
même  manœuvre,  il  panient  à se  donner  un  mouvement  de  ro- 
tation assez  rapide.  Si  le  danseur  était  sur  un  sol  très-glissant, 
ou  bien  s’il  ne  s’appuyait  sur  le  sol  que  par  un  seul  point,  il  lui 
serait  impossible  de  tourner  sur  lui-même  comme  nous  venons 
de  le  dire. 

§ '230.  Quatrième  théorème  général,  ou  théorème  de» 
forces  vives.  — Nous  avoiis  vu  dans  le  paragraphe  110  que 
l’accroissement  de  la  force  vive  d’un  point  matériel,  en  mouve- 
ment sous  l’action  d’une  force  F,  pendant  un  intervalle  'de  temps 
quelconque,  est  égal  au  double  du  travail  de  la  force  F pendant 
ce  temps.  Si,  au  lieu  d’une  seule  force,  il  y en  a plusieurs  qui 
agissent  sur  le  point  mobile,  on  peut  dire  que  l’accroissement 
de  la  force  vive  de  ce  point  est  égal  au  double  de  la  somme  des 
travaux  de  toutes  les  forces  qui  lui  sont  appliquées;  puisque  la 
somme  des  travaux  de  ces  forces  est  égale  au  travail  de  leur  ré- 
sultante (118).  Concevons  que  l’on  écrive  l'équation  que  fournit 
cet  énoncé,  pour  chacun  des  points  matériels  dont  se  compose 
un  svstème  en  mouvement,  en  considérant  un  même  intervalle 

de  temps  pour  tous  ces  points  mobiles,  et  qu’ensuite  on  ajoute 

» 

membre  à membre  toutes  les  équations  ainsi  obtenues  : l’équa- 
tion unique  que  l’on  trouvera  de  cette  manière  pourra  s’énoncer 
en  disant  que  l’accroissement  total  de  la  somme  des  forces  vives 
des  divers  points^ du  système  matériel,  pendant  un  intervalle  de 
temps  quelconque,  est  égal  au  double  de  la  somme  des  travaux 
de  toutes  les  forces  appliquées  à ces  différents  points,  pendant 
le  même  temps. 

On  désigne  simplement  sous  le  nom  de  force  vive  d’un  sys- 
tème matériel  en  mouvement,  la  somme  des  forces  vives  des  di- 
vers points  dont  ce  système  est  formé.  D’après  cela,  on  peut 
énoncer  de  la  manière  suivante  le  théorème  auquel  on  vient  de 
parvenir  : 


ék 


llfi  LIVRE  IV.  — DYNAMIQUE.  TROISIÈME  PARTIE. 

U accroissement  total  de  la  force  vive  d'un  système  matériel 
en  mouvement,  pendant  un  intervalle  de  temps  quelconque,  est 
égal  au  double  de  la  somme  des  travaux  de  toutes  les  forces  qui 
agissent  sur  les  divers  points'’ de  ce  système  pendant  le  même 
temps. 

C’est  en  cela  que  consiste  le  théorème  jçénéral  des  forces 
vives. 

Il  est  très-important  d’observer  ici  que,  contrairement  à ce 
qui  a lieu  pour  les  trois  premiers  théorèmes  généraux,  les  forces 
intérieures  du  système  ne  disparaissent  pas  d’elles-mèmes  dans 
l’énoncé  du  théorème  général  des  forces  vives.  Nous  savons  en 
effet  que  la  somme’  des  travaux  élémentaires  des  deux  forces 
égales  et  contraires  qui  se  développent  entre  deux  points  maté- 
riels, n’est  égale  à zéro  qu’au  tant  que  la  distance  de  ces  deux 
points  ne  varie  pas  pendant  l’élément  de  temps  auquel  ces  tra- 
vaux se  rapportent  (175);  la  somme  des  travaux  des  diverses 
forces  intérieures  d’un  système  matériel  en  mouvement,  pen- 
dant un  temps  quelconque,  est  donc  généralement  différente 
de  zéro,  et  doit  par  conséquent  être  prise  en  considération, 
tout  aussi  bien  que  la  somme  des  travaux  des  forces  extérieu- 
res, pour  déterminer  l’accroissement  de  force  vive  du  système 
pendant  ce  temps,  à l’aide  du  théorème  général  dont  nous  nous 
occupons. 

^231.  L’équation  fournie  par  le  théorème  général  des  forces 
vives  peut  s’écrire  de  la  manière  suivante  (§  119)  : 

xwic-  — J (Xf/j-  + Yrf//  + Zdz), 

on  (résignant  par  X,  Y,  Z les  projections  d’uçe  quelconque  des 
forces  extérieures  ou  intérieures  du  système  matériel  sur  trois 
axes  coordonnés  rectangulaires,  par  æ,  y,  z les  coordonnées  du 
point  d’application  de  cette  force,  par  m la  masse  d’un  quel- 
conque des  points  matériels  du  système,  et  par  Vq,  v les  vitesses 
de  ce  point  au  commencement  et  à la  fin  du  temps  auquel  se 
rapporte  l’intégrale  du  second  membre;  quant  aux  signes  2, 
celui  du  second  membre  indique  une  somme  qui  s’étend  à toutes 
les  forces  extérieures  ou  intérieures  (jui  agissent  sur  les  diverses 
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parties  du  système,  et  ceux  du  premier  membre  indiquent  des 
sommes  qui  s’étendent  à tous  les  points  matériels  dont  le  sys- 
tème est  formé. 

Supposons  que  les  composantes  X,  Y,  Z,  X',  Y',  Z',...  des  di- 
verses forces  appliquées  au  système,  soient  des  fonctions  con- 
nues des  coordonnées  x,  y,  z,  x\  y\  z\..,  de  leurs  points  d’ap- 
plication, et  que  la  quantité 

+ ïdz) 

soit  la  différentielle  d’une  certaine  fonction 

Vy^'y^ydy"*  >•••)* 

L’équation  des  forces  vives  deviendra 

Xwt'2  — v/wiV  = VyZ,X\...)  — f{X^,y^,  X\ )]. 

Il  en  résulte  que  la  force  vive  du  système  reprend  la 
même  valeur,  toutes  les  fois  que  la  fonction 

/*(.r,  y,z,x\  y\  z\...) 

redevient  égale  à une  même  constante.  Cette  circonstance  se 
présente  lorsque  les  points  matériels  du  système  sont  attirés  ou 
repoussés  par  des  points  fixes,  ou  bien  s’attirent  ou  sc  repous- 
sent mutuellement,  chaque  force  d’attraction  ou  de  répulsion 
étant  uniquement  fonction  de  la  résistance  au  point  fixe  ou  au. 
point  matériel  mobile  dont  elle  émane.  En  effet,  dans  le  cas  où- 
X,  Y,  Z sont  les  composantes  d’une  force  F dirigée  vers  un  point, 
fixe,  et  dépendant  uniquement  de  la  distance  r du  point  matériel, 
sur  lequel  elle  agit  à ce  point  fixe,  on  a 

\dx  + \dy  + Zdz  = Fdr, 

et  cette  quantité  Fdr  est  bien  la  différentielle  d’une  fonction 
des  coordonnés  Jc,  y,  z du  point  soumis  à l’action  de  la  force  F 
(§  120);  et,  en  second  lieu,  dans  le  cas  où  X,  Y,  Z,  X',  Y',  Z' 
sont  les  composantes  de  deux  forces  F égales  et  contraires,  qui 
se  développent  entre  deux  des  points  matériels  du  système,  et 
dont  l’inteosité  ne  dépend  que  de  la  distance  r de  ces  deux  points,, 
la  somme 
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\(lx  + \'(hj  + VMz  + + \'dy  + Z'rfz', 

qui  est  aussi  égale  à ¥dr  (§  '175),  est  de  même  la  différentielle 
d’une  fonction  de  a?,  y,  -,  a?',  y\  z',  puisque  l’on  a 

r-  = (a?  — j;')-  + Oy  — yy  + (-  — z'y  : 

de  sorte  que,  toutes  les  forces  appliquées  au  système  rentran 
dans  l’un  ou  dans  l’autre  de  ces  deux  cas,  la  somme 

i{\dx  + \dy  + 7aIz), 

<jui  s’étend  à tout  l’ensemble  de  ces  forces,  est  aussi  la  différen- 
tielle d’une  fonction  des  coordonnées  jl*,  y,  z,  a?',  y\  de  leurs 
points  d’application.  On  en  trouve  un  exemple  dans  notre  sys- 
tème planétaire,  dont  les  diverses  parties  ne  sont  soumises  qu’à 
leurs  actions  mutuelles. 

§ I232.  , Remarques  sur  les  théorèmes  généraux  qui 

précédent.  — Les  quatre  théorèmes  généraux  que  nous  ve- 
nons d’établir  ne  sont  pas  de  même  nature.  Le  premier,  au 
lieu  de  se  rapporter  comme  les  trois  autres  au  mouvement  de 
l’ensemble  des  parties  dont  se  compose  le  système  matériel  con- 
sidéré, se  rapporte  uniquement  au  point  idéal  auquel  nous  attri- 
buons le  nom  de. centre  de  gravité  du  système;  il  a pour  objet 
spécial  de  nous  donner  une  notion  nette  et  simple  de  la  ma- 
nière dont  le  système  tout  entier  se  déplace  dans  l’espace,  en 
nous  mettant  à même  d’étudier  le  mouvement  de  son  centre  de 
gravité,  tout  aussi  facilement  que  s’il  s’agissait  du  mouvement 
d’un  point  matériel. 

Quant  aux  trois  autres  théorèmes  généraux,  leur  objet  est  tout 
différent  : ils  sont  destinés  à fournir  des  relations  entre  les  for- 
ces  appliquées  au  système  matériel  et  les  effets  produits  par  ces 
forces  sur  les  différentes  parties  dont  le  système  se  compose,  re- 
lations qui  doivent  servir  à déterminer  les  valeurs  de  quelques- 
unes  des  quantités  qu’elles  renferment,  en  fonction  des  autres 
quantités  supposées  connues.  Si  l’on  se  reporte  aux  énoncés  de 
ces  trois  théorèmes,  on  verra  que  le  dernier  d’entre  eux,  le 
théorème  général  des  forces  vives,  ne  peut  fournir  qu’une  seule 
relation;  mais  il  n’en  est  pas  de  même  des  deux  précédents. 
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dont  chacun  peut  fournir  une  infinité  d’équations  différentes,  en 
raison  de  ce  que  Taxe  fixe  sur  lequel  ou  projette  les  quantités 
•<le  mouvement  et  les  impulsions,  ou  bien  par  rapport  auquel  on 
prend  leurs  moments,  peut  avoir  une  infinité  de  positions  diffé- 
rentes dans  l’espace.  Il  est  aisé  de  voir  cependant  que,  parmi 
toutes  ces  équations  qui  résultent  du  deuxième  et  du  troisième 
de  nos  théorèmes  généraux,  il  ne  peut  y en  avoir  que  six  qui 
soient  distinctes  les  unes  des  autres. 

En  effet,  les  équations  fournies  par  le  deuxième  théorème  gé- 
néral, lorsqu’on  l’applique  aux  projections  du  mouvement  sur 
divers  axes,  sont  exactement  les  mêmes  que  celles  qui  exprime- 
raient que  la  somme  des  projections  d’un  certain  système  de 
forces  sur  chacun  de  ces  axes  est  égale  à zéro.  D’un  autre  côté, 
les  équations  fournies  par  le  troisième  théorème  général  sont 
aussi  les  mêmes  que  celles  que.  l’on  obtiendrait  en  prenant  les 
moments  de  ces  forces  par  rapport  à divers  axes,  et  exprimai! 
que,  pour  chacun  de  ces  axes,  la  somme  des  moments  ainsi  ob- 
tenus est  égale  à zéro.  (Pour  trouver  le  système  des  forces  dont 
iil  est  question  ici,  considérons  la  trajectoire  A B,  fig-  412,  d’un 
point  de  masse  m app  arte 
liant  au  système  matériel  don 
nous  étudions  le  mouvement. 

Soient  MN  la  portion  de 
cette  trajectoire  que  le  point 
parcourt  pendant  un  temps 
quelconque  t;  MP  la  direc- 
tion d’une  force  quelconque 
F Appliquée  à ce  point,  lors-  • 112. 

qu’il  est  en  M;  M'  P',  M"  P'’,.,,  les  directions  que  prend  succes- 
sivement cette  force  lorsque  le  mobile  se  trouve  en  M',  M'’, 

au  bout  des  temps  dt,  ; F',  F'',...  les  valeurs  que  prend  en 

même  temps  la  force  F ; MR  la  direction  de  la  vitesse  dont  le 

P 

■mobile  est  animé  en  M ; et  NS  une  direction  contraire  à celle  de 
■la  vitesse  v dont  il  est  animé  en  N.  Concevons  qu’on  applique  au 
point  M de  l’espace  une  force  mv^  dirigée  suivant  MR,  au  point 
N une  force  mv  dirigée  suivant  NS,  aux  points  M,  M',  M",..* 
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des  forces  Fr/f,  F'dty  F'V//,...  dirigées  respectivement  suivant 
MP,  M'P',  M'T",...,  et  qu’on  fasse  la  môme  chose  pour  tous  les 
points  matériels  du  système  que  l’on  considère,  ainsi  que  pour 
les  diverses  forces  telles  que  F,  qui  agissent  sur  les  différents 
points,  on  aura  ainsi  un  ensemble  de  forces  qui  est  précisément 
celui  dont  on  parle.)  Mîiis  on  sait  que  toutes  les  équations  obte- 
nues de  ces  deux  manières  sont  précisément  celles  qui  expri- 
meraient l’équilibre  des  forces  dont  il  s’agit,  en  supposant 
qu’elles  soient  appliquées  à un  solide  invariable;  on  sait  en 
outre  que  ces  équations  d’équilibre,  en  nombre  infini,  peuvent 
toutes  se  déduire  algébriquement  de  six  d’entre  elles,  par  exemple 
des  six  équations  qui  se  rapportent  aux  projections  des  diverses 
forces  sur  trois  axes  rectangulaires,  et  aux  moments  des  mêmes 
forces  par  rapport  à ces  axes  (§  178)  : donc  aussi  toutes  les  équa- 
tions que  fournissent  le  deuxiètne  et  le  troisième  de  nos  théo- 
rèmes généraux  peuvent  se  déduire  de  six  d’entre  elles,  qui  se- 
ront par  exemple  celles  que  le  deuxième  théorème  général 
donnera  pour  les  projections  des  quantités  de  mouvement  et  des 
impulsions  sur  trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  et  celles 
que  le  troisième  théorème  général  donnera  pour  les  moments 
des  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions  par  rapport  aux 
mômes  axes. 

On  voit  par  là  que  le  deuxième,  le  troisième  et  le  quatrième 
des  théorèmes  généraux  que  nous  avons  établis  précédemment 
ne  peuvent  pas  fournir  plus  de  sept  équations  distinctes^  dont  six 
pour  le  deuxième  et  le  troisième  pris  ensemble,  et  une  pour  le 
quatrième. 

§ 233.  E:i:ten9ion  des  théorèmes  généraux  sur  ' le 
mouvement  des  systèmes  matériels , au  ' cas  des 
mouvements  relatifs.  — Les  quatre  théorèmes  généraux 
que  nous  venons  de  démontrer,  et  toutes  les  conséquences  que 
nous  en  avons  déduites,  peuvent  s’appliquer  au  mouvement  d’un 
système  matériel  par  rapport  à des  axes  coordonnés  mobiles,  à 
la  condition  de  joindre  aux  forces  réelles  les  forces  apparentes 
qui  permettent  de  traiter  le  mouvement  relatif  de  chacun  des 
points  du  système  comme  un  mouvement  absolu  (§  130).  Ces 
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forces  apparentes  sont,  comme  on  sait,  au  nombre  de  deux  pour 
ctiaque  point  : l’une  est  la  force  d’inertie  correspondant  au  mou- 
vement d’entraînement,  l’autre  est  la  force  centrifuge  composée. 

La  seule  observation  que  nous  ayons  à faire  à cette  occasion, 
d’une  manière  générale,  c’est  que,  dans  l’application  du  théo- 
rème des  forces  vives  au  mouvement  relatif  d’un  système  maté- 
riel, les  forces  centrifuges  composées  disparaissent  d’elles- 
mèmcs  : chacune  d’elles  étant  dirigée  perpendiculairement  à la 
vitesse  relative  du  point  auquel  elle  est  appliquée,  son  travail 
dans  le  mouvement  relatif  est  nul. 

Dans  le  cas  où  les  axes  mobiles,  auxquels  on  rapporte  le 
mouvement  du  système  matériel,  se  meuvent  parallèlement  à 
eux-mêmes,  les  forces  centrifuges  composées  sont  toutes  iiulles; 
les  forces  apparentes  se  réduisent  donc  aux  forces  d’inertie  cor- 
respondant au  mouvement  d’entraînement.  Si,  en  outre,  le 
mouvement  de  translation  des  axes  est  rectiligne  et  uniforme, 
les  forces  d’inertie  dont  il  vient  d’être  question  sont  également 
nulles;  les  théorèmes  généraux  s’appliquent  donc  au  mouve- 
ment relatif,  dans  ce  cas,  exactement  de  la  même  manière 
qu’ils  s’appliquent  au  mouvement  absolu,  sans  qu’on  ait  besoin 
de  joindre  aucune  force  apparente  aux  forces  qui  agissent  réel- 
lement sur  le  système. 

!23i.  iMouveinciit  «l'un  système  matériel  par  rap? 
port  & des  axes  de  direction  constante  passant  par 
son  centre  de  jçravité.  — Considérons  en  particulier  le  cas 
où  l’on  rapporte  les  mouvements  des  diverses  parties  d’un  sys- 
tème matériel  à des  axes  de  direction  constante  menés  par  le 
centre  de  gravité  de  ce  système  ; et  voyons  comment  les  quatre 
théorèmes  généraux  s’appliquent  à ce  mouvement  relatif.  Puis- 
que les  axes  mobiles  ne  sont  animés  que  d’un  mouvement  de 
translation,  nous  n’aurons  pas  à nous  préoccuper  des  forces 
centrifuges  composées,  qui  sont  toutes  nulles.  Quant  aux  forces 
d’inertie,  elles  sont  évidemment  toutes  parallèles  et  de  sens 
contraire  à l’accélération  totale  du  centre  de  gravité  du  système 
dans  son  mouvement  absolu  ; et  la  grandeur  de  chacune  d’elles 
s’obtient  en  multipliant  la  masse  du  point  matériel  auquel  on  la 
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suppose  appliquée,  par  cette  accélération  totale  du  centre  de 
gravité.  . . 

Le  premier  théorème  général  ne  peut  rien  nous  donner  ici^ 
puisque  ce  théorème  a pour  objet  de  faire  connaître  le  mouve- 
ment  du  centre  de  gravité  du  système  matériel  que  l’on  consi- 
dère, et  que  nous  savons  à priori  que  le  centre  de  gravité  de 
notre  système  reste  immobile  à l’origine  des  coordonnées,  dans 
le  mouvement  relatif  dont  nous  nous  occupons. 

Pour  appliquer  le  deuxième  théorème  général,  il  faut  que 
nous  déterminions  la  valeur  de  la  somme  des  impulsions  des 
forces  extérieures  projetées  sur  un  axe  quelconque  en  com- 
prenant les  forces  d’inertie  parmi  les  forces  extérieures.  Soit 


lemcnt  appliquées  au  système  en  projection  sur  l’axe  dont  il 
s’agit.  Si  l’on  désigne  par  M la  masse  totale  du  système,  et  par 
H la  vitesse  absolue  de  son  centre  de  gravité,  en  projections  sur 
le  même  axe,  on  aura  évidemment 


pour  la  somme  des  forces  d’inertie  des  divers  points  du  système 
projetées  sur  cet  axe;  Ja  somme  des  impulsions  de  ces  forces 
d’inertie  projetées,  pendant  le  temps  /,  a donc  pour  valeur 


c’est-à-dire  que  cette  somme  est  égale  à 

— -f 

en  désignant  par  la  valeur  de  u au  commencement  du  temps 
t.  Ainsi,  la  somme  des  impulsions  de  toutes  les  forces  exté- 
rieures que  nous  venons  de  considérer  ici,  en  projection  sur  l’axe 
dont  il  s’agit,  est  égale  à 


Mais  nous  savons,  d’nprès  le  jpremier  théorème  général  appliqué 


rt 

Z I Fdt  la  somme  des  impulsions  des  forces  extérieures  réel- 


V 


MOUVEMENT  D’UN  SYSTÈME  MATÉRIEL  QUELCONQUE,  iili 

au  mouvement  absolu  du  système,  que  le  centre  de  gravité  se 
meut  comme  un  point  matériel  de  masse  M soumis  aux  actions 
de  forces  égales  et  parallèles  aux  forces  extérieures  du  système  ; 
de  sorte  que,  si  l’on  applique  le  deuxième  théorème  général  au 
mouvement  de  ce  point  matériel  unique,  on  aura,  en  projection 
sur  le  même  axe  que  précédemment. 

Mm  — Mwo  = ^ r^l-V/. 

Il  résulte  de  là  que  la  somme  d’impulsions  que  nous  venons  de 
trouver  est  nulle;  et  que,  par  conséquent,  dans  le  mouvement 
relatif  dont  nous  nous  occupons,  l’accroissement  total  de  la 
somme  des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  un  axe  quel- 
conque est  égal  à zéro,  c’est-à-dire  que  cette  somme  des  quan- 
tités de  mouvement  projetées  conserve  constamment  la  môme 
valeur.  Il  est  aisé  de  vérifier  directement  cette  conséquence  du 
deuxième  théorème  général,  en  observant  que,  si  x est  l’une  des 
coordonnées  d’un  quelconque  des  points  matériels  du  système 
par  rapport  aux  axes  mobiles  menés  par  le  centre  de  gravité’  et 
si  m est  la  masse  de  ce  point  matériel,  ou  a constamment 

Xî«  x 0 ; 


d’où  l’on  déduit  immédiatement 


Ainsi,  non-seulement  la  somme  des  quantités  de  mouvement 
projetées  sur  un  axe  quelconque  pris  pour  axe  de  x est  con- 
stante, comme  l’indique  le  deuxième  théorème  général,  mais 
encore  cette  somme  est  nulle. 

Le  troisième  théorème  général,  appliqué  au  mouvement  rela- 
tif qui  fait  l’objet  de  ce  paragraphe,  ne  donne  lieu  à aucune  re- 
marque particulière  quand  l’axe  par  rapport  auquel  on  prend 
les  moments  des  quantités  du  mouvement  et  des  impulsions  ne 
passe  pas  par  l’origine  des  axes  mobiles,  c’est-à-dire  par  le  cen- 
tre de  gravité  du  système  matériel  considéré.  Mais  lorsque  cet 
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axe,  auquel  se  rapportent  les  moments,  passe  par  le  centre  de 
gravité,  l’application  du  troisième  théorème  général  se  simpli- 
fie. En  effet,  les  forces  d’inertie  des  divers  points  matériels  qui 
composent  le  système,  sont  parallèles  entre  elles  et  proportion- 
nelles aux  masses  de  ces  points  ; ces  forces  d’inertie,  composées 
comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  invariable,  ont  donc  une 
résultante  qui  passe  par  le  centre  de  gravité;  et,  par  conséquent, 
la  somme  des  moments  des  impulsions  de  ces  forces  par  rap- 
port à un  axe  quelconque  mené  par  le  centre  de  gravité,  est 
nulle  d’elle-méme  : donc  le  troisième  théorème  général  s’ap- 
plique, dans  ce  cas,  sans  qu’on  ait  besoin  de  joindre  aucune  force 
apparenté,  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  le  système.  On 
en  conclut  que,  dans  le  cas  particulier  où  les  forces  extérieures 
réelles,  composées  comme  si  elles  agissaient  sur  un  solide  inva- 
riable, ont  une  résultante  nulle  ou  passant  constamment  par  le 
centre  de  gravité,  le  théorème  des  aires  (§  :228)  a lieu  dans  le 
mouvement  relatif  dont  nous  nous  occupons,  pour  la  projection 
du  mouvement  sur  un  plan  quelconque,  en  prenant  ce  point 
pour  origine  des  rayons  vecteurs  menés  aux  divers  points  ma- 
tériels du  système  : dans  ce  cas,  le  plan  du  maximum  des  aires 
conserve  une  direction  constante  dans  l’espace,  et  la  somme  des 
aires  projetées  sur  ce  plan,  à partir  d’une  époque  fixe  quelcon- 
que, augmente  proportionnellement  au  temps.  C’est  en  appli- 
quant ce  qui  précède  au  mouvement  de  notre  système  planétaire 
que  Laplace  a été  conduit  à considérer  le  plan  du  maximum  des 
aires  correspondant  au  centre  de  gravité,  dans  le  mouvement 
ée  ce  système  par  rapport  à des  axes  de  direction  constante  me- 
nés par  ce  point,  plan  auquel  il  a donné  le  nom  de  plan  inmria- 
.ble  et  qu’il  a proposé  de  prendre  pour  plan  fixe  dans  l’étude  du 
mouvement  des  divers  astres. 

iPour  appliquer  le  quatrième  théorème  général  au  mouvement 
'd’un  système  matériel,  par  rapport  à des  axes  de  direction  con- 
stante menés  par  son  centre  de  gravité,  il  faut  déterminer  la 
somme  des  travaux  de  toutes  les  forces,  tant  intérieures  qu’ex- 
térieures, qui  agissent  sur  les  divei*ses  parties  du  système, 
y compris  les  forces  d’inertie,  qu’on  doit  joindre  aux  forces 
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réelles,  pour  que  le  mouvement  relatif  puisse  être  traité  comme 
un  mouvement  absolu.  Mais  si  l’on  observe  que  ces  forces  d’iner- 
tie sont  parallèles  entre  elles  et  proportionnelles  aux  masses  des 
<livers  points  auxquelles  elles  correspondent,  on  verra  qu’on 
peut  étendre  à ces  forces  ce  qui  a été  dit  précédemment  (§  \ 73) 
pour  le  travail  de  la  pesanteur  sur  les  diverses  parties  d’un  sys- 
tème matériel  en  mouvement;  la  somme  des  travaux  des  forces 
d’inertie  dont  il  s’agit  peut  donc  être  remplacée  par  le  travail 
■d’une  force  unique  égale  à leur  somme  appliquée  au  centre  de 
gravité  du  système  ; et,  par  conséquent,  cette  somme  de  travaux 
est  nulle  dans  le  mouvement  relatif  que  nous  considérons,  puis- 
que le  déplacement  du  centre  de  gravite,  par  rapport  aux  axes 
mobiles,  est  constamment  nul.  Il  résulte  de  là  que  le  théorème 
général  des  forces  vives  s’applique  au  mouvement  d’un  système 
matériel,  par  rapport  à des  axes  de  direction  constante  menés 
par  son  centre  de  gravité,  sans  qu’on  ait  besoin  de  joindre  au- 
<‘une  force  apparente  aux  forces  qui  agissent  réellement  sur  le 
svstème. 

V 

§ 235.  Il  arrive  fréquemment  que  l’on  décompose  le  mouve- 
ment d’un  système  matériel  en  deux  mouvements  composants, 
dont  l’un  est  le  mouvement  du  système  par  rapport  à des  axes 
de  direction  constante  menés  par  son  centre  de  gravité,  et  l’autre 
est  le  mouvement  de  ces  axes  eux-mêmes.  Nous  allons  voir  com- 
ment on  peut,  dans  ce  cas,  évaluer  la  somme  des  moments  des 
quantités  de  mouvement  du  système,  par  rapport  à un  axe,  ainsi 
que  sa  force  vive,  dans  le  mouvement  absolu. 

Soient  m la  masse  d’un  point  quelconque  du  système,  et  .v,y,z 
.ses  coordonnées  rapportées  à trois  axes  rectangulaires  fixes 
dans  l’espace.  Les  projections  de  la  quantité  de  mouvement  de 
ce  point  matériel  sur  les  trois  axes  coordonnés  ont  pour  va- 
leurs 

(Iv  du  dz 

Si  l’on  observe  que  les  moments  des  quantités  de  mouvement 
s’évaluent  de  la  même  manière  que  les  moments  des  forces,  on 
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verra  (§  177)  que  le  moment  de  la  quantité  de  mouvement  du. 
point  dont  il  s’agit,  par  rapport  à l’axe  des  z,  a pour  valeur 


en  sorte  que  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement 
des  diverses  parties  du  système  matériel,  par  rapport  à cet  axe, 
es!  exprimée  par 


X 


dfi 

liï 


d./N 
(Il  J 


Désignons  par  ç,  vj,  ç les  coordonnées  du  point  quelconque  que 
nous  avons  considéré  tout  d’abord,  par  rapport  à des  axes  mené.«; 
par  le  centre  de  gravité  du  système  parallèlement  aux  axes  fixes  ; 
etpara?,,  î/i,  Zi  les  coordonnées  de  ce  centre  de  gravité  rappor- 
tées aux  axes  fixes  : nous  aurons 

.X  = X^  + H,  7/  = 7/,  + r.,  2 -f- 


En  vertu  de  ces  relations,  l’expression  de  la  somme  des  momcnls 
des  quantités  de  mouvement  du  système,  par  rapporta  l’axe  fixe 
des  .r,  pourra  être  mise  sous  la  forme 


X. 


fjlh 

(K 


dx.  . dn 
rfT  + ^' rf/ 


(Il 


, dic,  , ^dr.  d; 

+ ^ ~T4 "TT  + “H  — “77 

dt  dt  dt  dt 


i 


dx  du 

Mais  les  quantités  æ^y  ?/,,  ^ ’ variant  pas  quand  on- 

passe  d’un  point  à un  autre  du  système  matériel,  peuvent  êtriî 
mises  en  dehors  du  signes;  d’ailleurs,  d’après  les  propriétés  du 
centre  de  gravité  qui  reste  constamment  à l’origine  des  axes  des- 
Ç,v7,  ç,  on  a (§  1G4) 


et  par  suite 


S;«;  = U, 


iim  = 0, 


DIgitized  by  Google 
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Il  s’ensuit  que,  si  l’on  désigne  par  M la  masse  totale  du  système 
matériel,  l’expression  précédente  se  réduit  à 


On  voit  par  là  que  la  somme  des  moments  des  quantités  de 
mouvement  du  système,  par  rapport  à un  axe  fixe  quelconque 
(qu’on  peut  toujours  prendre  pour  axe  des  j),  sc  compose  de 
deux  parties,  dont  l’une  est  ce  que  deviendrait  cette  somme  si 
toute  la  masse  du  svstème  était  concentrée  en  son  'centre  de  gra- 
vité,  et  l’autre  est  une  somme  de  moments  analogue,  prise  dans 
le  mouvement  relatif  du  système  rapporté  à des  axes  de  direction 
constante  menés  par  son  centre  de  gravité,  et  par  rapport  à un 
axe  parallèle  à l’axe  fixe  passant  par  ce  point. 

En  adoptant  les  mêmes  notations,  on  aura,  pour  représenter 
la  force  vive  du  système  matériel,  l’expression 


En  vertu  des  relations  écrites  précédemment  entre  les  coordon- 
nées X,  ?/,  Z d’un  point  quelconque  rapportées  aux  axes  fixes, 
les  coordonnées  ç,  >7,  ç du  même  point  rapportées  aux  axes  mo- 
biles, et  les  coordonnées  x,,  Zi  du  centre  de  gravité,  on 
pourra  mettre  cette  expression  de  la  force  vive  du  système  sous 
la  forme 


Mais  si  l’on 


fait  sortir  les  quantités 


dr,  dy^  dz^ 

W'ifr^  dt 


du  signe  i:, 


et  si  l’on  tient  compte  de  ce  (|ue  l’on  a 


V M V n 
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celte  valeur  de  la  force  vive  du  système  se  réduira  à 


Ou  peut  donc  dire  que  la  force  vive  du  système,  dans  son  mou- 
vement absolu,  peut  se  décomposer  en  deux  parties,  dont  l’une 
est  la  force  vive  dont  le  système  serait  animé  si  toute  sa  masse 
était  concentrée  en  son  centre  de  gravité,  et  l’autre  est  la  force 
vive  qu’il  possède  dans  son  mouvement  par  rapport  aux  axes  de 
directions  constantes  menés  par  ce  point. 

^ '230.  /%pplications  des  théorèmes  {^éoéranx  aux  cas  des 
systèmes  matériels  dans  lesquels  on  lma|;lne.  des  liaisons. 

— Ce  n’est  pas  seulement  dans  les  questions  d’équilibre  qu’il 
est  utile  souvent  de  suppo.ser  que  le  système  matériel  dont  on 
s’occupe  est  assujetti  à certaines  liaisons  (§  180);  il  est  aussi 
très-commode,  dans  un  grand  nombre  de  cas,  d’avoir  recours  à 
la  considération  des  liaisons,  pour  simplifier  l’étude  du  mouve- 
ment d’un  système  matériel.  Nous  allons  voir  comment  les  qua- 
tre théorèmes  généraux  relatifs  au  mouvement  d’un  système  ma- 
tériel quelconque  peuvent  s’appliquer  à un  système  dans  lequel 
on  imagine’  de  pareilles  liaisons.  Nous  supposerons  toujours  que 
ces  liaisons  sont  toutes  comprises  dans  les  trois  espèces  dis- 
tinctes que  nous  avons  définies  précédemment  (§  180). 

Si  l’on  remplace  les  liaisons  par  des  forces  capables  d’en  tenir 
lieu,  ainsi  que  nous  l’avons  déjà  expliqué  lorsque  nous  nous  oc- 
cupions de  l’équilibre  des  systèmes  matériels,  il  est  clair  que  le 
système  dont  on  s’occupe  rentre  dans  le  cas  général  que  nous 
avons  considéré  jusqu’à  présent;  et  que,  par  conséquent,  les 
théorèmes  généraux  peuvent  lui  être  appliqués  sans  difficulté. 
Reste  à voir  quel  est  le  rôle  que  jouent  alors  les  forces  qu’on  a 
substituées  aux  liaisons,  et  qui  ne  sont  pas  connues  à priori. 

Dans  les  trois  premiers  théorèmes  généraux,  les  forces  inté- 
rieures du  système  disparaissent  d’elles-mêmes,  ainsi  que  nous 
l’avons  observé  lorsque  nous  avons  établi  ces  théorèmes;  il  s’en- 
suit que  toutes  les  forces  de  liaisons  qui  sont  des  forces  inté- 
rieures disparaissent  également  dans  ces  trois  théorèmes,  en 


MOUVEMENT  D’UN  SYSTÈME  MATÉRIEL  QUELCONQUE.  421) 

sorte  que  l’on  peut  en  faire  abstraction  sans  qu’il  en  résulte  au- 
cune erreur.  Ainsi,  toutes  les  fois  qu’on  suppose  que  certains 
points  du  système  matériel  sont  assujettis  à rester  à des  distances 
invariables  les  uns  des  autres,  ou  bien  que  certaines  parties  du 
système,  considérées  comme  des  solides  invariables,  sont  assu- 
jetties à rester  en  contact  les  unes  avec  les  autres,  sans  frotte- 
ment, on  peut  appliquer  les  trois  premiers  théorèmes  généraux 
sans  se  préoccuper  en  aucune  manière  des  forces  capables  de 
tenir  lieu  de  ces  liaisons.  Mais  il  n’en  serait  plus  de  même  si 
l’on  supposait  que  certains  points  du  système  sont  obligés  de 
rester  sur  des  courbes  fixes  ou  sur  des  surfaces  fixes  : les  forces 
qui  peuvent  remplacer  les  courbes  fixes  ou  les  surfaces  fixes 
dont  il  s’agit,  sont  des  forces  extérieures  pour  le  système  maté- 
riel dont  on  s’occupe,  et  elles  doivent  être  prises  en  considéra- 
tion, tout  aussi  bien  que  les  autres  forces  extérieures,  dans  l’ap- 
plication des  trois  premiers  théorèmes  généraux  à ce  système 
matériel. 

Quant  à l’application  du  théorème  général  des  forces  vives  à 
un  système  matériel  dans  lequel  on  imagine  des  liaisons,  elle 
peut  se  faire  dans  tous  les  cas  sans  qu’oii  tienne  compte  des  for- 
ces capables  de  remplacer  les  liaisons.  En  effet,  le  mouvement 
dont  le  système  est  animé,  pendant  un  élément  de  temps  quel- 
conque, est  nécessairement  compatible  avec  les  liaisons  aux- 
quelles il  est  assujetti  ; les  travaux  développés  par  les  forces  des 
liaisons  pendant  cet  élément  de  temps  disparaissent  donc  d’eux- 
mêmes  dans  la  somme  des  travaux  élémentaires  de  toutes  les 
forces  qui  agissent  sur  le  système  (§  186);  et  par  conséquent  le 
théorème  des  forces  vives  peut  être  appliqué  comme  si  ces  forces 
de  liaisons  n’existaient  pas. 

On  peut  imaginer  des  liaisons  dans  un  système  matériel  dont 
on  étudie  le  mouvement  relatif,  tout  aussi  bien  que  dans  un  sys- 
tème dont  on  étudie  le  mouvement  absolu  ; et  tout  ce  qui  vient 
d’être  dit,  pour  l’application  des  quatre  théorèmes  généraux  au 
mouvement  absolu  d’un  système  à liaisons,  est  vrai  pour  le 
mouvement  relatif  d’un  pareil  système.  11  est  bon  d’observer  ce- 
pendant que,  si  l’on  suppose  que  certains  points  du  système  sont 
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assujettis  à rester  sur  des  courbes  ou  sur  des  surfaces,  sans  frot- 
tement, on  ne  peut  appliquer  le  théorème  général  des  forces 
vives  au  mouvement  du  système  par  rapport  à des  axes  mobiles, 
en  ne  tenant  pas  compte  des  forces  capables  de  remplacer  ces 
liaisons,  qu’autant  que  les  courbes  ou  surfaces  dont  il  s’agit  sont 
fixes  par  rapport  aux  axes  moliiles,  c’est-à-dire  qu’elles  se 
meuvent  avec  ces  axes  sans  changer  de  position  par  rapport  à 
eux  ; si  l’on  regardait  certains  points  du  système  comme  assujet- 
tis à rester  sur  des  courbes  ou  sur  des  surfaces  fixes  d’une  ma- 
nière absolue  dans  l’espace,  on  devrait  tenir  compte  du  travail 
des  forces  capables  de  remplacer  ces  courbes  et  ces  surfaces, 
dans  l’équation  des  forces  vives  appliquées  au  mouvement  du 
système  par  rapport  à des  axes  mobiles. 

§ 237.  Pour  donner  un  exemple  de  l’application  des  considé- 
rations qui  précèdent,  nous  allons  chercher,  à l’aide  du  théo- 
rème général  des  forces  vives,  à nous  rendre  compte  de  la  stabi- 
lité de  l’équilibre  d’un  système  pesant  à liaisons.  Nous  avons  vu 
(§  i89)  qu’un  système  de  ce  genre  est  en  équilibre,  lorsque  son 
centre  de  gravité  ne  sort  pas  du  plan  horizontal  qui  le  contenait 
tout  d’abord,  quel  que  soit  le  déplacement  infiniment  petit  et 
compatible  avec  les  liaisons,  que  l’on  attribue  au  système.  x\d- 
mettons  maintenant  que  l’on  donne  au  système  un  déplacement 
lini,  mais  très-petit  et  toujours  compatible  avec  les  liaisons,  et 
que,  quel  que  soit  ce  déplacement  fini,  le  centre  de  gravité  du 
système  s’élève  toujours  au-dessus  de  sa  position  d’équilibre; 
le  théorème  général  des  forces  vives  va  nous  montrer  que,  dans 
ce  cas,  l’équilibre  du  système  est  stable.  Nous  allons  voir  en  ef- 
fet, à l’aide  de  ce  théorème,  que,  si  l’on  dérange  très-peu  le 
système  de  sa  position  d’équilibre,  et  qu’on  l’abandonne  ensuite 
à lui-même,  l’action  de  la  pesanteur  tendra  toujours  à l’y  ra- 
mener. 

Pour  établir  cette  proposition,  nous  remarquerons  d’abord  que 
le  système  matériel  dont  il  s’agit  ne  peut  pas  rester  immobile 
dans  la  nouvelle  position  qu’on  lui  a donnée,  pourvu  toutefois 
que  le  déplacement  attribué  à ce  système  soit  suffisamment  petit. 
€ar  le  centre  de  gravité  du  système,  qui  s’est  élevé  par  hypo- 
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thèse  dans  ce  déplacement  fini,  continuerait  encore  à s’élever 
infiniment  peu  si  l’on  donnait  au  système  un  nouveau  déplace- 
ment infiniment  petit  dans  le  même  sens  que  le  précédent;  et, 
par  conséquent,  on  voit  que  la  condition  d’équilibre  n’est  plus 
remplie  pour  la  position  qu’occupe  le  système  après  qu’il  a subi 
le  déplacement  fini  dont  il  est  question.  Le  système  matériel,  ne 
pouvant  pas  être  en  équilibre  dans  la  nouvelle  position  qu’on  lui 
a donnée,  se  mettra  nécessairement  en  mouvement  sous  l’action 
<le  la  pesanteur,  et  par  conséquent  acquerra  une  certaine  force 
vive.  Or  sa  force  vive  ne  peut  s’accroître  qu’autant  que  la  somme 
des  travaux  des  forces  qui  lui  sont  appliquées  est  positive  (§  230)  ; 
•<run  autre  côté,  les  forces  capables  de  remplacer  les  liaisons  ne 
fournissent  aucun  terme  dans  cette  somme  de  travaux  (§  236)  : 
il  en  résulte  que,  dans  le  mouvement  que  prend  le  système  ma- 
tériel abandonné  à lui-même  après  avoir  été  dérangé  très^peu 
de  sa  position  d’équilibre,  le  travail  dû  à la  pesanteur  doit  être 
positif.  Mais  nous  savons  que  ce  travail  est  le  même  que  si  la 
masse  entière  du  système  était  concentrée  en  son  centre  de  gra- 
vité ; donc,  dans  le  mouvement  dont  il  s’agit,  ce  centre  de  gra- 
vité ne  peut  que  desceiulre,  c’est-à  dire  qu’il  se  rapproche  né- 
<îessairemcnt  de  la  position  qu’il  occupait  lorsque  le  système  était 
en  équilibre. 

Un  raisonnement  analogue  ferait  voir  qu’au  contraire,  dans  le 
-cas  où  le  centre  de  gravité  du  système  pourrait  s’abaisser  par 
suite  d’un  déplacement  fini,  mais  très-petit,  attribué  au  sys- 
tème, l’équilibre  serait  instable;  c’est-à-dire  que  le  système, 
abandonné  à lui-même  après  avoir  subi  un  pareil  déplacement, 
non-seulement  ne  reviendrait  pas  vers  la  position  d’équi- 
libre qu’il  avait  d’abord,  mais  encore  continuerait  à s’en  éloi- 
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§ 238.  Théorie  des  moments  dTnertie.  — Si  Toit 
multiplie  la  masse  m d’un  quelconque  des  points  matériels  qui 
composent  un  solide  invariable  par  le  carré  de  la  distance  r de 
ce  point  à une  droite  quelconque  D,  et  qu’on  ajoute  tous  les  pro- 
duits ainsi  obtenus  pour  les  divers  points  du  solide,  on  trouve 
une  somme  smr®  qui  joue  un  rôle  très-important  dans  le  mou- 
vement d’un  pareil  solide,  ainsi  que  nous  le  verrons  bientôt.  On 
donne  à cette  quantité  le  nom  de  moment  d'inertie  du  solide  par 
^ rapport  à la  droite  D. 

Le  moment  dinertie  smr*  d’un  solide  par  rapport  à une  droite 
D étant  calculé,  supposons  que  l’on  détermine  une  ligne  k par  la 
condition  que  l’on  ait 

y.mr^-  = 

M étant  la  masse  du  solide  tout  entier  : cette  ligne  k est  ce  qu’on 
nomme  le  rayon  de  giration  du  solide  par  rapport  à la  droite  D. 
Il  est  aisé  de  voir  que  ce  n’est  autre  chose  que  le  rayon  d’une 
surface  cylindrique  de  révolution,  qui  aurait  la  droite  D pour 
axe,  et  sur  laquelle  on  pourrait  répartir  la  masse  tout  entière  du 
solide  sans  que  son  moment  d’inertie  par  rapport  à cette  droite 
D changeât  de  valeur. 

Pour  calculer  la  valeur  du  moment  d’inertie  d’un  solide  inva- 
riable par  rapport  à une  droite  donnée,  concevons*  que  nous 
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rapportions  le  solide  à trois  axes  coordonnés  rectangulaires, 
dont  l’un,  l’axe  des  x,  coïncide  avec  la  droite  dont  il  s’agit;  et 
<}ue  nous  le  décomposions  en  éléments  rectangulaires,  comme 
nous  l’avons  déjà  fait  pour  la  recherche  du  centre  de  gravité 
(§  104).  Si  nous  désignons  par  p la  masse  spécifique  du  solide  au 
point  dont  les  coordonnées  sont  x,  y,  z,  nous  aurons  c dx  dy  dz 
pour  la  masse  d’un  élément  situé  en  ce  point;  d’un  autre 
-côté,  le  carré  de  la  distance  de  ce  point  à l’axe  des  x est  égal  à 
y/-  + ; de  sorte  que  le  moment  d’inertie  du  solide  par  rapport 

À cet  axe  a pour  valeur 

j'.fj*  P + 32)  dxdydz, 

Vintégrale  triple  s’étendant  à tous  les  éléments  dont  le  solide  se 
compose.  On  pourra  souvent  simplifier  la  détermination  de 
cette  intégrale,  en  remarquant  qu’elle  est  la  somme  des  deux 
suivantes  : 

///  9V~dxdydZy  \ J J ^z^dxdydz. 

La  masse  totale  du  solide  a de  même  pour  valeur 

J f f ^dxdyxz; 

on  en  conclut  que  le  rayon  de  giration  k sera  donné  par  la  for- 
mule 

^ .(•//  (if  + z^)<l,rd,jdz 
ff  J fdxdydz 

On  peut  observer  que,  si  le  solide  est  homogène,  0 est  une  con- 
stante qu’on  peut  supprimer  comme  facteur  commun  aux  deux 
termes  de  la  valeur  de  k-  ; ce  qui  montre  que,  dans  ce  cas,  le 
rayon  de  giration  ne  dépend  que  de  la  forme  qu’affecte  le  solide, 
et  est  entièrement  indépendant  de  sa  densité. 

Voici  quelques  résultats  auxquels  on  parvient  facilement,  en 
suivant  la  marche  qui  vient  d’être  indiquée.  Ils  se  rapportent 
exclusivement  à des  solides  homogènes. 

l®  Cylindre  droit  à base  circulaire.  — Le"  rayon  de  gira- 
tion k d’un  cylindre  droit  à hase  circulaire  de  rayon  R par 
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rapport  à Taxe  de  figure  de  ce  cylindre,  est  donné  par  la  for- 
mule 

= \ 1U\ 

Couche  cylindrique  de  rét:olulion.  — Pour  une  couche 
cylindrique  de  révolution  dont  les  rayons  intérieur  et  extérieur 
sont  U et  K',  on  a,  pour  déterminer  le  rayon  de  giration  relatif  à 
Taxe  de  figure, 

= 1 (U2  4. 

Si  l’on  nomme  11,  le  rayon  moyen  de  cette  couche,  et  e son 
épaisseur,  on  peut  remplacer  la  formule  qui  précède  par 
celle-ci  : 

3“  Sphère.  — Le  rayon  de  giration  d’une  sphère  de  rayon  II, 
par  rapport  à un  de  ses  diamètres,  est  fourni  par  la  relation 

A-2  = I H^. 

Parallèlipipède  rectangle.  — Dans  le  cas  d’un  parallélipi- 
pède  rectangle  dont  les  trois  arêtes  sont  a,  h,  r,  si  l’ôn  détermine 
le  rayon  de  giration  par  rapport  à une  parallèle  aux  arêtes  a 
menée  par  le  centre  du  solide,  on  trouve 

A-2  = ^ -j-  r^). 

Après  avoir  défini  le  moment  d’inertie  d’un  solide  par  rapport 

à une  droite,  ainsi  que  le  rayon  de 
giration  qui  en  dépend,  et  avoir 
indiqué  la  marche  à suivre  pour  en 
déterminer  les  valeurs,  nous  allons 
nous  occuper  de  comparer  entre 
eux  les  moments  d’inertie  d’un 
même  solide  par  rapport  aux  di- 
verses droites  qu’on  peut  imaginer 
dans  l’espace. 

deux  droites  parallèles  AD,  A'B', 


B’ 


A 

Kijr.  II."). 


§ 230.  Prenons  d’abord 
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fig.  113,  dont  l’une  A'B'  passe  par  le  centre  de  gravité  G du  so- 
lide. Soit  M un  point  quelconque  du  solide,  situé  à des  distances 
MN  = r,  et  MP  = r'  de  ces  deux  droites.  Si  nous  désignons  par 
a la  distance  NP  des  deux  droites,  et  par  z la  distance  PQ  du 
point  P au  pied  de  la  perpendiculaire  abaissée  du  point  M sur* 
PN,  nous  aurons 

r-  = (t~  + r - — i-dz. 

Multiplions  tous  les  termes  par  la  masse  m du  point  M,  et  ajou- 
tons ensuite  membre  à membre  toutes  les  équations  de  mêm& 
forme  relatives  aux  différents  points  matériels  dont  le  solide  est 
composé  : nous  trouverons  ainsi 

Mais  a est  une  constante  qui  peut  être  mise  en  dehors  du 
signe  1 ; d’ailleurs  z étant  évidemment  la  distance  du  point  M à 
un  plan  mené  par  A'B'  perpendiculairement  au  plan  ABA'B', 
on  a 

imz  = (I, 

puisque  le  centre  de  gravité  G est  situé  dans  le  plan  dont  il  s’a- 
git (§  103)  : donc,  si  J’on  désigne  par  M la  masse  totale  m du. 
solide,  la  relation  précédente  se  réduit  à 

= Ma-  -f 

Ainsi  le  moment  d’inertie  du  solide,  par  rapport  à la  droite  AB,, 
est  égal  au  moment  d’inertie  du  même  solide  par  rapport  à une- 
parallèle  à AB  menée  par  son  centre  de  gravité,  augmenté  du 
produit  de  la  masse  du  solide  par  le  carré  de  la  distance  de^ 
son  centre  de  gravité  à la  droite  AB.  On  voit  ])ar  là  que  la 
connaissance  du  moment  d’inertie  du  solide,  par  rapport  à 
une  droite  menée  par  son  centre  de  gravité,  suffit  pour  qu’on 
puisse  en  déduire  numédialement  le  moment  d’inertie  de  ce- 
solide  par  rapport  à une  droite  quelconque  parallèle  à la  pre- 
mière. 

§ 240.  Comparons  maintenant  les  moments  d’inertie  du  solide^ 
par  rapport  aux  diverses  droites  qui  passent  par  un  même  point 
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O de  l’espace.  Nous  ferons  passer  par  ce  point  O,  ^g.  41-i, 

trois  axes  rectangulaires 
OX,  OY,  OZ.  Soit  OA  la 
droite  par  rapport  à laquelle 
nous  allons  prendre  le  mo- 
ment d’inertie  du  solide; 
désignons  par  a,  6,  7 les 
angles  que  cette  droite  fait 
avec  les  axes  OX,  XY,  OZ. 
Pour  un  point  quelconque  M 
dont  les  coordonnées  sont 
.r,  y,  Z,  et  dont  la  projection  sur  la  droite  OA  est  en  P,  on  a 
.MP=^  = OM^  — OP- 

= X-  + y-  -f  ^2  — (q.  cos  a -I-  y cos  6 + ^ cos  7)2 

Æ‘^(l  — C0s2  a)  -}-  y-{'i  — COs2  6)  4-  c2(j  _:_cos‘2-)f)  ^ 

— 2xy  cos  a cos  6 — ^2xz  cos  a cos  *y  — ^yz  cos  6 cos  7 j 

Si  l’on  observe  qu’on  a 

C0s2  a + COS2  6 -T  cos-  7=1, 

on  verra  que  les  trois  quantités 

I — cos2  a,  J — cos-  ê,  1 — cos-  7, 

peuvent  être  remplacées  respectivement  par 

cos-  C 4-  COs2  7,  COs2  a 4-  COs2  C0s2  a + C0s2  o. 

Kn  faisant  cette  substitution,  et  groupaiit  ensuite  les  termes  con- 
venablement, on  trouve 

_ i + -■)  <'0^2  S + {x^  4-y2)  cos2  -y  ) ^ 

I — 2ys  cos  ê cos  7 — ^æz  cos  x cos  7 — 2xy  cos  x cos  6 j 

Multiplions  tous  les  termes  de  cette  équation  par  la  masse  m du 
point  M,  puis  ajoutons  membre  à membre  toutes  les  équations 
analogues  relatives  aux  différents  point  matériels  du  solide  ; 
nous  aurons  ainsi  la  valeur  du  moment  d’inertie  'Lmr~  du  so- 
lide par  rapport  à.  la  droite  0.\,  valeur  qui  peut  s’écrire  de  cette 
manière  : 


-tmr  «BT^ 
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A cos-  7.  -{-  II  cos-  6 + C cos-  | 

— 41 1 cos  C cos  *;•  — 4K  cos  a cos  y — 4F  cos  y.  cos  C | ’ 

en  posant 

Of  4-  z^)  = A,  im  (j-^  z'^)  = U,  im  (.r^’  + y^)  = C,  • 

:îmyz  = Ü,  imæz  — F,  iima/y  = K. 

Il  est  aisé  de  reconnaître  que  les  lettres  A,  B,  G désignent  res- 
pectivement les  moments  d’inertie  du  solide  par  rapport  aux  axes 
OX,  OY,  OZ.  Pour  voir  comment  varie  le  moment  d’inertie 
üwr*  relatif  à la  droite  OA,  lorsque  cette  droite  prend  successi- 
vement diverses  positions  autour  du  point  0,  portons  sur  sa 
direction,  et  à partir  du  point  0,  une  longueur  OB  égale  à 
1 

— ■ ; nous  allons  chercher  le  lieu  géométrique  du  point  B 

y/  ^ ' * 

ainsi  obtenu.  Si  nous  désignons  par  X,  Y,  Z les  coordonnées 
de  ce  point  B,  nous  aurons 

cos  a = X cos  € = Y < 7 = Z 

En  substituant  ces  valeurs  de  cos  a,  cos  cos  7 dans  l’expres- 
sion du  moment  d’inertie,  et  supprimant  imv-  qui  est  facteur  com- 
mun, il  vient  : 

1 = AX^  + lîY^  -f-  — 4DYZ  — 4P:XZ  — ‘2FXY. 

C’est  l’équation  de  la  surface  qui  renferme  tous  les  points  tels 
que  B.  Cette  surface  est  du  second  ordre,  et  a le  point  0 pour 
centre  : d’ailleurs,  le  moment  d’inertie  smr*  ne  pouvant  être 
nul  pour  aucune  droite  menée  par  le  point  0,  le  rayon  vecteur 
OB  ne  peut  pas  devenir  infini  : donc  c’est  un  ellipsoïde.  Ce  ré- 
sultat très-simple  nous  donne  une  image  nette  des  rapports  de 
grandeur  qui  existent  entre  les  moments  d’inertie  du  solide 
relatifs  aux  diverses  droites  menées  par  un  même  point  de  l’es- 
pace. 

Les  axes  de  l’ellipsoïde  auquel  nous  venons  de  parvenir*  sont 
ce  qu’on  nomme  les  a.ves  principaux  d»i  solide  relativement 
au  point  0.  Si  on  les  prend  pour  axes  coordonnés,  l’équation  de 
l’ellipsoïde  se  simplifie  et  se  réduit  à 
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1 = AX2  + BY2  + CZ^’; 

c’est-à-dire  que,  pour  ce  système  particulier  d’axes  coordonnés, 
4es  quantités  que  nous  avons  désignées  par  les  lettres  D,  E,  F 
«ont  nulles.  La  valeur  de  imr^  relative  à l’axe  OA  devient  dans 
<;e  cas 

imr-  = \ cos-  a -f  B cos^  6 + G cos^  7 ; 

et  les  moments  d’inertie  que  représentent  les  lettres  A,  B,  C, 
prennent  le  nom  de  moments  dHner lie  pr  incipaux  du  solide  rela- 
tifs .au  point  0. 

On  voit  que  les  .axes  principaux  que  nous  venons  de  définir  sont 
caractérisés  par  les  trois  relations 

imyz  0,  ^mxz  — 0.  ^mxtj  = 0, 

'<}ui  ont  lieu  lorsqu’on  prend  ces  trois  axes  pour  axes  coordonnés. 
Si  l’on  considère  seulement  deux  de  ces  trois  relations,  les  deux 
dernières  par  exemple,  elles  expriment  que  l’équation  de  l’ellip- 
soïde ne  contient  pas  la  variable  X au  premier  degré;  il  s’en- 
suit évidemment  que  ces  deux  relations  prises  ensemble  consti- 
tuent les  conditions  nécessaires  et  suffisantes  pour  que  l’axe  des 
assoit  un  axe  principal  du  solide  relatif  au  point  0. 

A chaque  point  de  l’espace  correspond  un  ellipsoïde  tel  que 
celui  que  nous  venons  de  trouver,  et  qui  donne  la  loi  des  mo- 
ments d’inertie  du  solide  considéré  par  rapport  aux  divers  axes 
menés  par  ce  point.  Celui  de  ces  ellipsoïdes  qui  correspond  au 
eentre  de  gravité  du  solide  est  spécialement  désigné  sous  le  nonn 
d'ellipsoïde  central. 

II  peut  arriver  que  l’ellipsoïde  correspondant  à un  point  soit 
de  révolution;  alors  les  moments  d’inertie  relatifs  à toutes  les 
droites  menées  par  son  centre,  perpendiculairement  à son  axe 
de  révolution,  sont  ég.aux  entre  eux  : toutes  ces  droites  sont  des 
axes  principaux  du  solide.  Si  l’ellipsoïde  devient  une  sphère,  une 
droite  quelconque  menée  par  le  point  auquel  il  se  rapporte  est  un 
axe  principal  du  solide. 

Un  axe  principal  relatif  au  centre  de  gravité  du  solide  jouit 
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lie  la  propriété  d’être  en  même  temps  axe  principal  du  solide 
pour  un  quelconque  de  ses  points.  En  effet,  si  l’on  rapporte  le 
solide  à trois  axes  coordonnés  rectangulaires  menés  par  son  centre 
de  gravité,  en  prenant  la  droite  dont  il  s’agit  pour  axe  des  x,  on 
aura 

xtw.i’f/  = 0 xiwa  w = Ü, 

puisque  cette  droite  est  par  hypothèse  un  axe  principal  du  so- 
lide par  rapport  à son  centre  de  gravité.  Concevons  maintenant 
que  l’on  transporte  les  axes  des  y et  des  z,  parallèlement  à eux- 
mêmes,  en  un  point  situé  sur  l’axe  des  x à une  distance  a de 
l’origine  ; on  passera  des  coordonnées  relatives  aux  axes  primi- 
tifs à celles  qui  se  rapportent  aux  nouveaux  axes,  en  changeant 
simplement  x eu  a -|-  x'.  Les  deux  relations  précédentes  devien- 
dront donc 

-j- X ) = O,  + .c')  = O; 

et  il  est  aisé  de  voir  qu’elles  se  réduisent  à 

= ü,  limxz  = 0, 

car,  par  une  propriété  connue  du  centre  de  gravité,  on  a 

z.mfi  = (»,  :imz  = 0. 

On  voit  donc  que  l’axe  des  x est  un  axe  principal  du  solide,  par 
rapport  à la  nouvelle  origine  des  coordonnées,  quelle  que  soit 
la  distance  a de  cette  nouvelle  origine  à l’ancienne  : c’est  ce 
que  nous  nous  proposions  de  démontrer.  On  peut  reconnaître 
facilement  d’ailleurs,  par  des  considérations  analogues  aux  pré- 
cédentes, qu’il  n’y  a que  les  axes  principaux  relatifs  au  centre 
de  gravité  du  solide  qui  jouissent  de  la  propriété  dont  il  s’agit  : 
une  droite  ne  peut  être  un  axe  principal  du  solide  relativement  à 
deux  de  ces  points,  qu’autant  qu’elle  passe  par  le  centre  de  gra- 
vité du  solide. 

Nous  avons  eu  à considérer  précédemment  le  moment  d’i- 
nertie d’une  surface  plane,  par  rapport  à une  droite  tracée 
dans  son  plan  (§  197).  Ce  moment  d’inertie  rentre  évidemment 
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ilans  ceux  que  nous  venons  d’étudier  ici  et  il  est  aisé  de  voir 
comment  on  peut  lui  appliquer  les  divers  théorèmes  que  nous  avons 
établis  relativement  aux  moments  d’inertie  des  solides. 

§ 241 . mouvement  d'un  solide  Invariable  entièrement 
libre.  — Pour  trouver  les  équations  différentielles  du  mou- 
vement d’un  solide  invariable  entièrement  libre,  nous  pouvons 
nous  servir  du  théorè^.'^'Üe  d’Alembert  (§  221).  Nous  savons 
par  ce  théorème  que  les  équations  dont  il  s’agit  s’obtiendront 
en  exprimant  que  les  forces  appliquées  au  solide,  jointes  aux 
forces  d’inertie  de  ses  différents  points,  satisfont  aux  six  équa- 
tions (a)  du  § 177.  Le  solide  étant  rapporté  à trois  axes  coor- 
donnés rectangulaires  fixes,  désignons  par  X,  Y,  Z les  compo- 
santes, suivant  les  axes,  d’une  quelconque  des  forces  qui  lui 
sont  appliquées.  D’un  autre  côté,  les  composantes  de  la  force 
d’inertie  d’un  point  de  masse  m dont  les  coordonnées  sont  .r,  ?/, 
ont  évidemment  pour  valeurs 


En  exprimant  que  toutes  ces  forces  réelles  et  d’inertie  satisfont 
aux  équations  (a)  du  § 177,  on  trouve  facilement  les  équations 
suivantes  : 


Telles  sont  les  écpiations  différentielles  du  moiiveinent  d’un 
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solide  invariable  entièrement  libre.  Les  signes  2 des  premiers 
membres  indiquent  des  sommes  s’étendant  à tous  les  points 
matériels  dont  le  solide  est  formé;  quant  à ceux  des  seconds 
membres,  ils  indiquent  des  sommes  qui  s’étendent  à toutes  les 
forces  appliquées  au  solide. 

Nous  pouvons  tirer  immédiatement  de  ces  équations  une  con- 
séquence importante.  Nous  avons  vu  qu’un  système  de  forces 
appliquées  à un  solide  invariable  en  équilibre  peut  être  rem- 
placé par  un  autre  système  de  forces,  sans  que  l’équilibre  soit 
troublé,  pourvu  que  ce  second  système  satisfasse  aux  six  con- 
ditions établies  dans  le  S 180  : dans  ce  cas,  les  deux  sy  stèmes 
de  forces  sont  dits  équivalents  l’un  à l’autre.  Si  l’on  considère 
la  forme  des  équations  différentielles  que  nous  venons  de  trou- 
ver, ainsi  que  celles  des  conditions  d’équivalence  dont  il  vient 
d’être  question,  on  en  conclura  que  le  système  des  forces  ap- 
pliquées à un  solide  invariable  en  mouvement  peut  être  rem- 
placé par  tout  autre  système  de  forces  qui  lui  soit  équivalent, 
sans  que  le  mouvement  du  solide  soit  changé.  Deux  systèmes 
de  forces,  (jui  peuvent  être  remplacés  l’un  par  l’autre  pour  agir 
sur  un  solide  en  repos,  peuvent  donc  aussi  se  remplacer  mu- 
tuellement pour  agir  sur  un  solide  en  mouvement. 

§ 24:2.  Les  six  équations  différentielles  que  nous  venons  d’ob- 
tenir suffisent  bien  pour  déterminer  complètement  le  mouve- 
ment du  solide;  mais  elles  ne  sont  pas  sous  une  forme  commode 
pour  effectuer  cette  délermiiialion  : elles  renferment  comme  in- 
connues les  coordonnées  x,  y,  j,  de  tous  les  points  du  solide, 
coordonnées  qui  sont  généralement  en  très-grand  nombre.  Pour 
pouvoir  se  servir  de  ces  équations,  il  faudrait  leur  adjoindre 
celles  qui  expriment  que  les  distances  mutelles  des  différents 
points  du  solide  sont  constantes  et  connues;  à l’aide  de  ces 
dernières  équations,  les  coordonnées  des  divers  points  s’expri- 
meraient en  fonction  de  six  d’entre  elles,  qui  seraient  alors  les 
inconnues  dont  les  six  équations  différentielles  du  mouvemeni 
devraient  fournir  les  valeurs.  Mais  il  est  plus  simple  d’opérer 
autrement,  pour  ramener  les  équations  différentielles  à ne  con- 
tenir que  six  inconnues. 
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Nous  savons,  par  le  premier  théorème  général  (§  222),  que  le 
centre  de  gravité  du  solide  se  meut  comme  si  toute  la  masse  du 
solide  y était  concentrée,  et  que  toutes  les  forces  appliquées  au 
solide  y fussent  transportées  parallèlement  à elles-mêmes;  en 
écrivant  les  équations  différentielles  du  mouvement  du  centre 
de  gravité,  ainsi  transformé  en  un  point  matériel,  nous  aurons 
«léjà  trois  équations  contenant  trois  inconnues  qui  seront  les 
coordonnées  de  ce  centre  de  gravité.  Il  nous  restera  à déter- 
miner le  mouvement  du  solide  autour  de  son  centre  de  gravité, 
au  moyen  de  trois  autres  équations  différentielles  ne  contenant 
également  que  trois  inconnues. 

Pour  trouver  ces  trois  autres  équations,  nous  considérerons 
le  mouvement  du  solide  autour  de  son  centre  de  gravité,  pen- 
ilant  un  élément  de  temps  dl;  nous  supposerons  que  ce  mou  - 
vement soit  rapporté  à des  axes  coordonnés  de  direction  con- 
stante menés  par  le  cenlre  de  gravité,  tellement  choisis  qu’ils 
coïncident  avec  les  axes  principaux  du  solide  relatifs  à ce  point 
(§  240)  au  commencement  du  temps  dl;  et  nous  appliquerons 
le  troisième  théorème  général  (§  220)  à ce  mouvement  infini- 
ment petit  du  solide,  en  prenant  les  moments  des  quantités  de 
mouvement  et  des  impulsions  par  rapport  à chacun  des  trois 
axes  coordonnés.  Le  mouvement  dont  il  s’agit  est  nécessaire- 
ment une  rotation  autour  d’un  axe  instantané  passant  par  le 
centre  de  gravité  (§  27).  Cette  rotation  peut  être  remplacée  par 
trois  rotations  simultanées  autour  des  trois  axes  coordonnés 
(§§  55  et  45).  Désignons  par  w la  vitesse  angulaire  dans  la  rota- 
tion du  solide  autour  de  son  axe  instantané,  et  par  p,  ç,  r les 
vitesses  angulaires  dans  les  rotations  composantes  autour  des 
axes  coordonnés,  OX,  OY,  OZ.  Lorsque  le  solide  tourne  de 
l’angle  pdt  autour  de  l’axe  OX,  les  coordonnées  x,  y,  z d’un 
(pielconque  de  ses  points  s’accroissent  respectivement  de 

0,  —pzdt,  + pydty 

ainsi  qu’il  est  facile  de  le  reconnaître;  lorsqu’il  tourne  de  qdt 
autour  de  OY,  ces  coordonnées  s’accroissent  de 

-f  fjzdt,  0,  — (ixdt 
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et  lorsqu’il  tourne  de  rdt  autour  de  OZ,  elles  s’accroissent  de 

— njdt,  + rxdt,  O : 

donc,  lorsque  le  solide  tourne  de  l’angle  udt  autour  de  son  axe 
instantané,  les  mêmes  coordonnées  s’accroissent  de 

{qz  — ry)dtj  {rx  — pz)dt,  {py  — qx)dt. 

Il  s’ensuit  que  les  composantes  de  la  vitesse  du  point  dont  il 
s’agit,  suivant  des  parallèles  aux  axes  coordonnés,  ont  pour 
valeurs 

dx  du  dz 


Or  la  somme  des  moments  des  quantités  de  mouvement  des 
divers  points  du  solide  par  rapport  à l’axe  OX  est  exprimée 
(§  177)  par 


dz  ^ d(j\ 


si  l’on  remplace  dans  cette  expression  et  ^ par  leurs  va- 
leurs, elle  devient 

p^7)i(y~  -|-  2:-)  — qlmxy  — 


. quantité  qui  se  réduit  à \p,  si  l’on  suppose  que  les  axes  OX, 
OY,  ÜZ  coïncident  avec  les  axes  principaux  du  solide  ; et  si  l’on 
désigne  comme  précédemment  par  A,  B,  C,  les  moments  d’iner- 
tie du  solide  par  rapport  à ces  axes.  On  trouverait  de  même  que 
les  sommes  des  moments  des  quantités  de  mouvement  du  solide 
par  rapport  aux  axes  OY,  OZ,  ont  pour  valeurs  B7,  Cr. 

Ainsi  au  commencement  du  temps  dt  pour  lequel  nous  vou- 
lons appliquer  le  troisième  théorème  général,  les  sommes  des 
moments  des  quantités  de  mouvement  des  divers  points  du  so- 
lide, par  rapport  aux  axes  coordonnés  OX,  OY,  OZ,  qui  coïn- 
cident à cet  instant  avec  les  axes  principaux,  sont  respectivement 
égales  à 

\p,  Br/,  Cr. 
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Cherchons  ce  que  deviennent  ces  sommes  de  moments,  par 
rapport  aux  mêmes  axes  coordonnés,  à la  fin  du  temps  âl.  A.  ce 
second  instant,  p,  7,  r s’étant  accrus  des  quantités  dp,  dq,  dr 
pendant  le  temps  dt,  les  sommes  de  moments  dont  il  s’ai^it  au- 
raient pour  valeurs 

A(p  +dp),  B(7  -h  dq),  C(r  dr), 

si  les  moments  étaient  encore  pris  par  rapport  aux  axes  princi- 
paux du  solide;  mais  il  n’en  est  pas  ainsi,  parce  que  les  axes 
principaux  qui  coïncidaient  avec  les  axes  coordonnés  au  com- 
mencement du  temps  dt,  s’en  sont  écartés  pendant  cet  élément 
de  temps  en  vertu  de  la  rotation  Mdt  du  solide  autour  de  son  axe 
instantané,  ou,  ce  qui  est  la  même  chose,  en  vertu  de  ses  trois 
rotations  simultanées  pdt,  qdt,  rdt  autour  des  trois  axes  coor- 
donnés. Pour  arriver  aux  résultats  que  nous  cherchons,  considé- 
rons l’axe  du  moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  des 
divers  points  du  solide  par  rapport  à ^on  centre  de  gravité 
(5;  ICI).  D’après  ce  que  nous  venons  de  dire,  les  projections  de  cet 
axe,  considéré  à la  fin  du  temps  dt,  sur  les  positions  qu’occupent 
les  axes  principaux  du  solide  à cet  instant,  ont  pour  valeurs 

.\(/)  + dp),  D(7  -f-  dq),  C(r  -|-  dr)  ; 

pour  avoir  la  projection  du  même  axe  sur  l’axe  coordonné  0.\, 
il  faudra  projeter  chacune  des  trois  projections  précédentes  sur 
OX,  et  faire  la  somme  des  trois  résultats  ainsi  obtenus.  Or,  par 
suite  des  rotations  pdi,  qdt,  rdt,  autour  des  trois  axes  OX,  OY, 
OZ,  les  axes  principaux  du  solide  se  sont  écartés  infiniment  peu 
de  ces  axes  coordonnés  OX,  OY,  OZ;  et  les  angles  que  ces  troi.< 
axes  principaux  font  avec  OX,  après  ces  rotations,  ont  évidem- 
ment pour  valeurs  : 

ml  ^ 

si  l’on  multiplie  les  quantités  A(p  -f-  dp),  B(ry  -|-  dq),  C(r  -f-  dr) 
par  les  cosinus  de  ces  trois  angles,  et  que  l’on  ajoute  les  trois 
produits,  en  négligeant  les  infiniment  petits  d’un  ordre  supé- 
rieur au  premier,  on  trouve  : 
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A(p  + dp)  + (C  — U)qrdt  : 

celte  expression,  qui  représente  la  projection  île  Taxe  du  mo- 
ment résultant  des  quantités  de  mouvement  sur  OX,  à la  fin  du 
temps  dty  est  donc  la  valeur  de  la  somme  des  moments  des 
ffiiantités  de  mouvement  des  divers  points  du  solide  par  rapport 
à OX,  au  même  instant. 

Si,  de  cette  somme  de  moments  correspondant  à la  lin  du 
temps  dtj  nous  retranchons  la  valeur  Xp  de  la  somme  analogue 
correspondant  au  commencement  du  temps  d/,  nous  trouverons 

Xdp  -h  (C  — \i)qrdt, 

qui  représentera  raccroissement  de  la  somme  des  moments  des 
quantités  de  mouvement  du  solide  par  riipport  à OX,  pendant  le 
temps  dt.  D’après  le  troisième  théorème  général,  cet  accroisse- 
ment doit  être  égal  à la  somme  des  moments  des  impulsions  élé- 
mentaires des  forces  appliquées  au  solide  pendant  ce  temps  dt, 
par  rapport  au  même  axe  OX.  Désignons  par  L,  M,  N les  som- 
mes des  moments  des  forces  dont  il  s’agit,  par  rapport  aux  trois 
axes  coordonnés  OX,  OY,  OZ.  Il  est  clair  que  la  somme  des 
moments  des  impulsions  élémentaires  de  ces  forces  pendant  le 
temps  dty  par  rapport  à l’axe  OX,  aura  pour  valeur  Ld/,  donc, 
d’après  le  troisième  théorème  général,  on  aura 

Xdp  + (C  — \])(jrdt  = Ldt. 

Des  considérations  analogues  aux  précédentes,  dans  lesquelles 
l’axe  OX  serait  remplacé  par  les  axes  OY,  OZ,  conduiraient  de 
même  aux  deux  autres  relations  : 

IWi/  + (A  — C)rpdl  = Md/, 

Cjdr  -|-  (H  — \)pq dt  = Xd/. 

Oes  trois  équations  font  connaître  les  variations  dp,  di/,  dr 
qu’éprouvent  les  vitesses  angulaires  p,  (/,  r du  solide  dans  ses 
rotations  autour  des  trois  axes  principaux  relatifs  à son  centre 
de  gravité,  pendant  le  temps  intiniment  petit  dt  qui  s’écoule  à 
partir  de  l’instant  où  ces  axes  principaux  coïncident  avec  les 
axes  de  direction  constante  OX,  OY,  OZ;  mais,  comme  on 
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pourrait  les  établir  de  même  pour  chacun  des  éléments  de  temps 
dt  qui  se  succèdent,  en  employant  à chaque  fois  comme  auxi- 
liaires des  axes  coordonnés  de  direction  constante,  qui  coïnci- 
dent avec  les  axes  principaux  du  solide  au  commencement  de  cet 
élément  de  temps,  il  s’ensuit  qu’on  peut  les  regarder  comme  vraies 
pour  tous  les  éléments  dont  se  composent  un  temps  fini  quelcon- 
(jue.  En  divisant  tous  les  termes  par  rf/,  on  peut  mettre  ces  trois 
équations  sous  la  forme  suivante. 


A = (H  — C)  qr  4-  h,  ^ 

4= 

r — 


(C  ~ A)  rp  + .M,  I 
(A  — r>)j>7  4- N.  i 


(/O 


Ce  sont  les  trois  autres  équations  différentielles  du  mouvement 
du  solide  que  nous  nous  proposons  de  trouver.  Mais  ces  équa- 
tions, qui  ne  sont  que  du  premier  ordre,  ont  besoin  d’être  con- 
plétées  de  la  manière  suivante. 

Les  axes  coordonnés  que  nous  avons  considérés  précédem- 
ment, pour  établir  les  équations  (a),  n’étaieiit  ({ue  des  axes  auxi- 
liaires dont  nous  n’avons  plus  à nous  préoccuper,  dès  le  moment 
que  nous  sommes  arrivés  à ces  équations  où  il  ne  reste  absolu- 
ment rien  qui  dépende  des  axes  coordonnés  dont  il  s’agit.  Con- 
cevons maintenant  que  le  mouvement  du  soleil  autour  de  son 
centre  de  gravité  soit  rapporté  pendant  un  temps  quelconque  à 
un  système  d’axes  coordonnés  rectangulaires  de  directions  con- 
stantes ayant  ce  point  pour  origine.  Appelons  OX,  OA’,  OZ  ces 
trois  axes,  et  désignons  en  même  temps  par  OX,,  OA’,,  OZ,  les 
trois  axes  principaux  du  solide  relatifs  à son  centre  de  gravité. 
Ces  derniers  axes  accompagnent  le  solide  dans  son  mouvement, 
et  il  suffit  de  connaître  leur  déplacement  progressif  par  rapport 
aux  axes  OX,  OY,  OZ,  pour  que  le  déplacement  du  solide  lui- 
mcme  par  rapport  à ces  derniers  axes  soit  connu.  Le  plan  X,OA\ 
coupe  le  plan  XOA*  suivant  une  droite  que  nous  appellerons  OA. 
Soient  v l’angle  que  cette  droite  OA  fait  avec  OX,  l’angle  que 
cette  même  droite  OA  fait  avec  OX,,  et  0 l’angle  que  le  plan 
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X,OY,  fait  avec  le  plan  XOY.  Si  Ton  parvient  à délerniiner  les 
valeurs  des  angles  »,  S,  H en  fonction  du  temps,  la  position  du 
sysU’^me  d’axes  OX,,  OY,,  OZi,  et  par  suite  celle  du  solide  lui- 
inème,  par  rapport  aux  axes  OX,  OY,  OZ,  sera  connue  à chaque 
instant.  Pendant  le  temps  dt^  le  solide  tourne  de  l’angle 
autour  de  son  axe  instantané  de  rotation,  et  cette  rotation  inti- 
nirncnt  petite  peut  être  regardée  comme  la  résultante  des  trois  ro- 
tations pdt  qdt  rdt  autour  des  trois  axes  OXj,  OY,,  OZ,.  En  même 
temps  les  angles  -p,  0 s’accroissent  de  leurs  dilférentielles  dy, 
dpy  dOj  qui  peuvent  être  regardées  comme  trois  rotations  infini- 
ment petites  autour  des  axes  OZ,  OZ,,  OA  : d»,  d},  dO  sont  donc 
trois  autres  composantes  de  la  même  rotation  résultante  oidl  re- 
latives à ces  derniers  axes.  Si  nous  représentons  chacune  des 
rotations  infiniment  petites  dont  il  s’agit  ici,  par  une  droite, 
comme  au  § 55,  nous  pouvons  dire  que  la  rotation  pdt  autour 
de  OX,  est  la  projection  orthogonale  de  la  rotation  résultante 
r,4t  sur  OX,;  pdt  est  donc  aussi  égal  à la  somme  des  projections 
orthogonales  des  trois  composantes  dp,  dO  sur  ce  même  axe 
OXj.  Si  nous  écrivons  cette  égalité,  et  aussi  les  deux  égalités 
analogues  pour  les  rotations  qdt  y rdt  y relatives  aux  axes  O Y,, 
OZ,,  puis  que  nous  divisions  tous  les  termes  de  ces  trois  égalités 
par  dt  nous  trouverons. 


P 

0 
r = 


, do  ....  d'Ÿy  \ 

fosv^  + smOsiii'l  ^ \ 

• . do  d(ç>  f 

— smv^  + siiiOcosi-^»  i 

//»  , dp  ' 

f AC  Ô — L J L. 

dt-dt  ' 


Les  deux  systèmes  (a)  et  (b),  formés  chacun  de  trois  équations 
dinérentielles  du  premier  ordre,  équivalent  ensemble  à un 
système  de  trois  équations  différentielles  du  second  ordre.  L’in- 
tégration de  ces  systèmes  d’équations  différentielles  fera  con- 
naître complètement  le  mouvement  du  solide  autour  de  son 
centre  de  gravité  ; car  on  en  déduira  les  valeurs  de  »,  -p  et  0 en 
fonction  du  temps,  ce  qui  suffit,  ainsi  que  nous  l’avons  dit,  pour 
que  la  position  du  solide  à un  instant  quelconque,  relativement  aux 
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iixes  (le  directions  constantes  menés  par  ce  point,  soit  entièrement 
connue. 

§ Le  cas  le  plus  simple  qui  se  présente,  dans  l’étude  du 
mouvement  d’un  solide  invariable  libre,  c’est  celui  où  le  solide 
n’est  soumis  à l’action  d’aucune  force,  et  ne  se  déplace  qu’en 
vertu  du  mouvement  qu’on  lui  a imprimé  tout  d’abord.  Nous 
allons  voir  que,  dans  ce  cas,  on  peut  se  faire  une  idée  très-nette 
des  diverses  circonstances  que  présente  le  mouvement  du  solide. 

Nous  savons  d’abord  (§  2:23)  que  le  centre  de  gravité  du 
solide  se  meut  uniformément  et  en  ligne  droite,  ou  bien  qu’il 
reste  immobile.  Il  ne  nous  reste  donc  qu’à  voir  comment  le  so- 
lide se  meut  autour  de  son  centre  de  gravité.  Pour  y parvenir, 
nous  pourrions  nous  servir  des  équations  différentielles  (a)  et 
(b)  qui  viennent  d’èlrc  établies  (§  242);  mais  il  sera  plus  simple 
d’opérer  autrement,  en  n’employant  que  des  considérations  géo- 
métriques. 

Observons  d’abord  que  le  théorème  des  aires  est  applicable  à 
ce  mouvement  du  solide  autour  de  son  centre  de  gravité  (§§  234 
et  228),  puisqu’il  n’y  a pas  de  forces  extérieures  : si  l’on  consi- 
dère les  aires  décriles  par  les  rayons  vecteurs  menés  du  centre 
de  gravité  aux  divers  points  du  solide,  dans  leur  mouvement  par 
rapport  à des  axes  de  directions  constantes  passant  par  ce  point, 
le  plan  du  maximum  des  aires  doit  conserver  constamment  la 
même  direction,  et  la  somme  des  aires  projetées  sur  ce  plan 
doit  avoir  constamment  la  même  valeur.  Voyons  donc  comment 
on  peut  trouver  le  plan  du  maximum  des  aires,  dont  il  s’agit,  à 
chaque  instant. 

Ce  plan  du  maximum  des  aires  n’est  autre  chose  que  le  plan 
-du  moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  des  différents 
points  du  solide  par  rapport  à son  centre  de  gravité  (§  228).  Or 
nous  avons  vu  (§  242)  que  les  projections  de  l’axe  de  ce  moment 
résultant,  sur  les  axes  principaux  du  solide  relatifs  à son  centre 
<le  gravité,  ont  pour  valeurs 

-V,  \](j,  Cf, 

A,  R,  C,  P,  7,  r ayant  les^  mêmes  significations  que  précédem- 
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ment.  On  en  conclut  tout  de  suite  que,  si  l'on  prend  ces  axes 
principaux  pour  axes  coordonnés,  le  plan  du  maximum  des 
aires  fait  avec  les  trois  plans,  coordonnés  des  angles  dont  les  co- 
sinus sont 


Ap 


Cr 


L’ellipsoïde  central  (§  240),  rapporté  aux  mêmes  axes,  a pour 
équation 

ID/2  + Cr.2  = 1. 


Considérons  le  point  de  cet  ellipsoïde  qui  est  situé  sur  l’axe  in- 
stantané de  rotation  du  solide,  et  désignons  par. x',  y',  ses  coor- 
données et  par  l la  longueur  du  rayon  qui  le  joint  au  centre  de 
l’ellipsoïde;  on  aura  évidemment 

^ — Z.  y^—i.  £.  — r 

I (ù  l b)  I tù 

f.i  étant  la  vitesse  angulaire  dont  p,  </,  r sont  les  trois  compo- 
santes. Le  plan  langent  à l’ellipsoïde  aux  points  î/,  a pour 
équation 

Axæ'  + liyy'  -f  = 1 . 

La  proportionnalité  des  coordonnées  x\  y',  z'  aux  quantités 
q,  r,  montre  que  le  plan  du  maximum  des  aires  est  parallèle 
à ce  plan  langent.  Or,  on  sait  que,  dans  l’ellipsoïde,  le  plan  dia- 
métral conjugué  d’un  diamètre  quelconque  est  parallèle  au  plan 
tangent  mené  à l’extrémité  de  ce  diamètre  : donc  on  peut  dire 
que,  dans  la  rotation  du  solide  autour  d’un  axe  instantané  quel- 
conque passant  par  son  centre  de  gravité,  le  plan  du  maximum 
des  aires  relatif  à ce  point  n’est  autre  chose  que  le  plan  diamé- 
tral de  l’ellipsoïde  central  qui  est  conjugué  du  diamètre  dirigé 
suivant  l’axe  instantané  de  rotation. 

Ainsi,  dans  le  mouvement  que  nous  étudions,  le  solide  doit 
tourner,  à un  instant  quelconque,  autour  du  diamètre  de  son 
ellipsoïde  central  qui  est  conjugué  du  plan  du  maximum  des 
aires  considéré  comme  plan  diamétral  de  cet  ellipsoïde.  Si  cet 
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axe  de  rotation  n’est  pas  un  des  axes  de  l’ellipsoïde,  son  plan 
diamétral,  entraîné  par  le  mouvement  du  solide,  change  de  di- 
rection dans  l’espace  ; donc  le  plan  du  maximum  des  aires,  qui 
doit  conserver  toujours  la  même  direction,  cesse  de  coïncider 
avec  ce  plan  diamétral,  et  par  conséquent  aussi  l’axe  de  rotation 
se  déplace  à l’intérieur  du  solide. 

Le  théorème  des  forces  vives,  appliqué  au  mouvement  qui 
nous  occupe,  montre  que  la  force  vive  du  solide  conserve  con- 
stamment la  même  valeur,  puisqu’il  n’est  soumis  à l’action  d’au- 
cune force.  Or  la  vitesse  d’un  point  situé  à la  distance  R de  l’axe 
instantané  de  rotation  est  égal  à o>R;  la  force  vive  de  ce  point 
est  donc  égale  à mw^R^,  en  désignant  sa  masse  par  w,  et  par 
conséquent  la  force  vive  du  solide  tout  entier  a pour  valeur 


Mais  si  l’on  se  reporte  à la  définition  de  l’ellipsoïde  central 
(§  2i0),  on  verra  que  le  moment  d’inertie  :smR-  qui  entre  dans 

1 

cette  expression  est  égal  à -,  en  sorte  que  la  force  vive  du  so- 
lide peut  se  mettre  sous  la  forme 


■y 

eu- 


(t) 


Le  théorème  des  forces  vives  montre  donc  que  -r-est  constant; 


ou,  en  d’autres  termes,  à mesure  que  l’axe  de  rotation  du  solide 
se  déplace  à son  intérieur,  sa  vitesse  angulaire  varie  propor- 
tionnellement à la  longueur  l de  la  portion  de  cet  axe  qui  est 
comprise  entre  le  centre  de  gravité  et  la  surface  de  l’ellipsoïde 
central. 

Revenons  maintenant  au  théorème  des  aires.  D’après  ce  théo- 
rème, le  moment  résultant  des  quantités  de  mouvement  du  so- 
lide par  rapport  à son  centre  de  gravité  est  constant.  Or,  ce 
moment  résultant  a pour  valeur 


\/\Y  -f- 
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puisque  Ap,  B//,  Cr  sont  les  projections  de  .son  axe  sur  les  axes 
coordonnés  ; et  si  l’on  y remplace  p,  q,  r par  les  quantités  équi- 
valentes 

♦'></'  (ùz' 

T’  T’  T’ 

il  prend  la  forme  simple 

<ù 


en  désignant  par  S la  distance  du  centre  de  gravité  du  solide  au 
plan  tangent  de  l’ellipsoïde  central  mené  par  les  points  x',  y\ 

Celte  quantité  ^ devant  conserver  constamment  la  même  valeur 
Aï 


hi 


et  y étant  d’ailleurs  constant,  comme  nous  venons  de  le  voir,  il 

t 


s’ensuit  que  â est  constant. 

D’après  ce  qui  précède,  si  l’on  considère  le  plan  tangent  à 
l’ellipsoïde  central  au  point  où  il  est  percé  par  l’axe  instantané 
de  rotation  du  solide,  ce  plan  tangent  doit  conserver  une  posi- 
tion invariable  par  rapport  aux  axes  de  direction  constatite 
menés  par  le  centre  de  gravité  ; puisque,  d’une  part,  il  reste 
toujours  parallèle  à lui-même,  et  que,  d’une  autre  part,  il  est 
toujours  à la  même  distance  du  centre  de  gravité.  Le  solide  se 
meut  donc  de  telle  manière,  que  son  ellipsoïde  central  touche 
constamment  ce  plan,  déterminé  une  fois  pour  toutes  comme  nous 
venons  de  le  dire;  et  comme  son  axe  de  rotation  passe  à chaque 
instant  par  le  point  de  contact  de  l’ellipsoïde  et  du  plan,  il 
s’ensuit  que  cet  ellipsoïde*  rou/e  sur  le  plan  dont  il  s’agit.  De 
plus,  la  vitesse  angulaire  avec  laquelle  s’effectue  ce  roulement 
varie  d’un  instant  à-  un  autre,  de  manière  à rester  proportionnelle 
à la  longueur  du  rayon  de  l’ellipsoïde  qui  passe  par  son  point 
de  contact  avec  le  plan.  Cette  image  remarquable  du  mouve- 
ment d’un  .solide  invariable  autour  de  son  centre  de  gravité, 
dans  le  cas  où  le  solide  n’est  soumis  à aucune  force,  est  due  à 
Doinsot. 

Il  est  aisé  de  voir  que,  dans  le  cas  particulier  où  le  solide,  à 
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un  in.slant  quelconque,  tournerait  autour  d’un  des  axes  princi- 
paux relatifs  à son  centre  de  gravité,  il  devrait  continuer  indé- 
finiment à tourner  autour  du  même  axe;  c’est  ce  qui  fait  qu’on 
donne  souvent  aux  axes  principaux  le  nom  d’flo:es  permanents 
de  rotation.  Lorsque  le  solide  tourne  ainsi  autour  d’un  de  ses 
axes  principaux,  sa  vitesse  angulaire  reste  constante. 

La  connaissance  que  nous  venons  d’acquérir  des  circon- 
stances que  présente  le  mouvement  d’un  solide  invariable  aban- 
donné à lui-même  sans  qu’aucune  force  le  sollicite,  vient  com- 
pléter la  notion  que  nous  avions  tout  d’abord  relativement  à 
l’inertie  de  la  matière.  Nous  avons  admis  en  principe  (§  83) 
qu’un  point  matériel  qui  n’est  soumis  à aucune  force  se  meut 
uniformément  et  en  ligne  droite;  nous  savons  maintenant  com- 
ment les  choses  se  passent,  lorsqu’au  lieu  d’un  point  matériel 
on  considère  un  solide  invariable  qui  se  trouve  dans  le  même 
cas,  c’est-à-dire  qui  n’est  soumis  à l’action  d’aucune  force  : 
son  centre  de  gravité  se  meut  uniformément  et  en  ligne  droite, 
et  en  même  temps  le  solide  tourne  autour  de  son  centre  de 
gravité,  conformément  aux  lois  simples  qui  viennent  d’être 
indiquées  d’après  Poinsot.  • 

§ 244.  Supposons  qu’un  solide  invariable  soit  soumis  aux  ac- 
tions de  diverses  forces,  et  que  ces  forces  aient  une  résultante 
passant  constamment  par  son  centre  de  gravité  ; le  mouvement 
du  solide  dans  l’espace  se  déterminera  encore  très-facilemenl. 
D’abord  nous  savons  que  le  centre  de  gravité  du  solide  se  meut 
comme  si  toute  la  masse  du  solide  y était  concentrée  et  que  les 
forces  qui  agissent  sur  le  solide  y fussent  transportées  parallè- 
lement à elles-mêmes  (§  222)  ; en  sorte  que  le  mouvement  du 
centre  de  gravité  se  détermine  comme  celui  d’un  simple  point 
matériel.  Ensuite  nous  observerons  que,  la  résultante  des  forces 
appliquées  au  solide  passant  constamment  par  son  centre  de 
gravité,  le  mouvement  du  solide  par  rapport  à des  axes  de  di- 
rection constante  menés  par  ce  point  s’effectuera  absolument 
de  la  même  manière  que  si  le  solide  n’étail  soumis  à l’action 
d’aucune  force  ; les  théorèmes  des  aires  et  des  forces  vives,  que 
nous  pourrons  appliquer  dans  ce  cas,  comme  nous  l’avons  fait 
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dans  le  paragraphe  précédent,  nous  conduiront  à des  résultats 
qui  seront  identiquement  les  mômes  : le  solide  se  meut  donc 
de  telle  manière  que  son  ellipsoïde  central  roule  sur  un  plan 
lié  invariablement  aux  axes  de  direction  constante  menés  par 
son  centre  de  gravité,  et  la  vitesse  angulaire  dans  ce  roulement 
est  à chaque  instant  proportionnelle  à la  longueur  du  diamètre 
de  l’ellipsoïde  central  autour  duquel  s’effectue  la  rotation  instan- 
tanée du  solide. 

Nous  pouvons  donner  comme  exemple  le  mouvement  d’un 
corps  solide  soumis  à la  seule  action  de  la  pesanteur,  et  lancé 
tout  d’abord  d’une  manière  quelconque  au-dessus  de  la  surface 
(le  la  terre,  en  supposant  toutefois  que  ce  corps  puisse  être  assi- 
milé à un  solide  invariable.  Son  centre  de  gravité  se  mouvra 
suivant  une  parabole  (§  14:2),  et  en  même  temps  il  tournera 
autour  de  ce  point  conformément  à ce  qui  vient  d’étre  dit.  S’il 
s’agit  d’un  boulet  sphérique  homogène,  pour  lequel  l’ellipsoïde 
central  se  réduit  évidemment  à une  sphère,  on  voit  que  l’axe  de 
rotation  du  boulet  autour  de  son  centre  de  gravilé  restera  tou- 
jours parallèle  à une  môme  direction,  et  que  la  vitesse  avec 
laquelle  il  tournera  autour  de  cet  axe  ne  variera  pas.  S’il  s’agit 
d’une  tige  rigide  que  l’on  puisse  assimiler  à une  ligne  droite  pe 
santé,  cette  tige  tournera  autour  de  son  centre  de  gravité,  en 
restant  dans  un  plan  de  direction  constante  mené  par  ce  point. 

5^  415.  Supposons  qu’un  solide  invariable  complètement  libre 
soit  en  repos,  et  qu’on  vienne  lui  appliquer  une  perciissiou ; 
nous  allons  nous  proposer  de  déterminer  le  mouvement  qui  en 
résultera  pour  le  solide.  Nous  entendons  par  percussion,  un 
choc  brusque,  tel  qu’un  coup  de  marteau.  Ce  choc  s’effectue 
dans  un  intervalle  de  temps  extrêmement  court;  mais  la  force 
qui  agit  sur  le  corps  pendant  ce  temps  est  habituellement  très- 
grande,  de  sorte  que,  malgré  le  peu  de  dun*e  de  son  action,  elle 
détermine  un  mouvement  (jiii  peut  être  très-rapide.  Quelle  que 
soit  la  vitesse  que  prenne  un  point  (juelconque  du  solide  à la 
suite  de  la  percussion,  le  déplacement  que  ce  point  a déjà 
éprouvé,  à l’instant  où  la  percussion  cesse,  est  toujours  très- 
petit;  on  voit  en  effet  que,  lors  même  que  le  point  dont  il  s’agit 
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aurait,  pendant  toute  la  durée  b de  la  percussion  la  vitesse  qu’il 
possède  à la  fin,  son  déplacement  total  pendant  ce  temps  b n’en 
serait  pas  moins  très-petit,  puisque  ce  déplacement  serait  égal 
au  produit  de  la  vitesse  du  point  par  9,  et  que  b est  toujours 
extrêmeiVient  petit  : il  en  est  encore  ainsi,  à plus  forte  raison, 
dans  la  réalité,  où  le  point  n’acquiert  que  progressivement  la 
vitesse  dont  il  est  animé  à la  fin  de  la  percussion.  Nous  pour- 
rons donc  supposer,  sans  commettre  d’erreur  appréciable,  que 
le  solide  conserve  la  même  position  dans  l’espace  pendant  toute 
la  durée  de  la  percussion;  en  faisant  cette  hypothèse,  nous  se- 
rons d’autant  plus  près  de  la  réalité  que  la  durée  b de  la  percus- 
sion sera  plus  courte,  et  nous  serions  exactement  dans  le  vrai, 
si  la  percussion  était  instantanée.  Nous  admettrons  en  outre  que 
la  force  P,  qui  agit  sur  le  solide  en  vertu  de  la  percussion, 
conser\e  constamment  la  même  direction  pendant  tout  le 
temps  0. 

Cela  posé,  il  va  nous  être  facile  de  déterminer  le  mouvement 
que  prend  le  solide  sous  l’action  de  la  force  P.  D’abord,  si  nous 
appliquons  au  mouvement  de  son  centre  de  gravité  le  théorème 
des  quantités  de  mouvement  et  des  impulsions  projetées  sur  un 
axe,  nous  aurons  évidemment 


en  désignant  par  v la  vitesse  du  centre  de  gravité,  et  par  M la 
masse  totale  du  solide.  Pour  trouver  le  mouvement  que  prend 
le  solide  par  rapport  à des  axes  de  direction  constante  menés 
par  son  centre  de  gravité,  appliquons  le  troisième  théorème 
général  à ce  mouvement  relatif  (^§  220  et  234)  : nous  recon- 
naîtrons sans  peine  que  le  plan  du  maximum  des  aires  par  rap- 
port au  centre  de  gravité  dont  il  s’agit,  et  à la  fin  du  temps  0, 
est  précisément  le  plan  qui  passe  par  ce  centre  de  gravité  et  par 
la  direction  de  la  force  P.  En  effet,  si  nous  considérons  un  axe 
quelconque  mené  dans  ce  dernier  plan  et  par  le  centre  de  gra- 
vité du  solide,  la  somme  des  moments  des  impulsions  élémen- 
taires de  la  force  P par  rapport  à cet  axe,  pendant  tout  le  temps 
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ô,  sera  nulle;  raceroissement  de  la  somme  des  moments  des 
quantités  de  mouvement  des  divers  points  du  solide  par  rapport 
à cet  axe  doit  donc  aussi  être  nul  ; et  comme  cette  somme  des 
moments  des  quantités  de  mouvement  est  nulle  au  commence- 
ment du  temps  6,  il  s’ensuit  qu’elle  est  également  nulle  à la  fin  : 
donc,  le  plan  du  maximum  des  airs  du  solide  relatif  à son 
centre  de  gravité,  et  à la  fin  du  temps  6,  passe  par  l’axe  dont  il 
s’agit  (§  228),  c’est-à-dire  que  ce  plan  passe  par  le  centre  de  gra- 
vité du  solide  et  par  la  direction  de  la  percussion. 

Si  l’on  se  reporte  maintenant  à ce  qui  a été  démontré  précé- 
demment (§  243),  on  verra  que,  à l’instant  où  la  percussion 
cesse,  le  solide  doit  tourner  autour  du  diamètre  de  son  ellipsoïde 
central  qui  est  conjugué  du  plan  diamétral  mené  par  la  direction 
de  la  force  P.  Quant  à la  vitesse  angulaire  w avec  laquelle  s’ef- 
fectue cette  rotation,  on  l’obtiendra  en  exprimant  que  le  moment 

ro 

de  l’impulsion  totale  / P(//,  par  rapport  au  centre  de  gravité 

0 


M 


du  solide,  est  égal  à — , 


l et  5 ayant  la  même  signification  que 


précédemment;  ou  bien  encore,  ce  qui  revient  au  même,  en 
exprimant  que  le  moment  de  cette  impulsion  toUile,  par  rappori 
à l’axe  de  rotation,  est  égal  à la  somme  des  moments  des  quan- 
tités de  mouvement  des  divers  points  du  solide  par  rapport  au 
même  axe,  somme  qui  a 'pour  valeur  w2:mr%  imr-  étant  le 
moment  d’inertie  du  solide  par  rapport  à cet  axe. 

Si  le  solide,  après  avoir  été  soumis  à la  percussion  dont  il 
s’agit,  est  ensuite  abandonné  à lui-même,  sans  qu’aucune  force 
lui  soit  appliquée,  il  se  meut  conformément  à ce  qui  a été  dit 
dans  le  § 243;  et  les  circonstances  initiales  de  ce  mouvement 
sont  précisément  celles  que  nous  venons  .de  déterminer  comme 
résultant  immédiatement  de  la  percussion. 

Dans  le  cas  où  l’on  appliquerait  à un  solide  invariable  en 
repos  deux  percussions  égales,  agissant- suivant  des  directions 
parallèles,  et  en  sens  contraire  l’une  de  l’autre,  il  est  aisé  de 
voir  quel  mouvement  ce  couple  de  percussions  lui  communi- 
querait. D’une  part,  il  est  clair  que  le  centre  de  gravité  du  so- 
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■lide  resterait  immobile,  puisque  les  forces  appliquées  au  solide, 
étant  transportées  parallèlement  à elles-mêmes  en  ce  point,  s’y 
détruiraient  constamment.  D’une  autre  part,  le  couple  de  per- 
cussions pouvant  être  transporté  parallèlement  à lui-même,  sans 
que  son  effet  soit  changé  (§§  4 il  et  181),  si  on  le  transporte 
ainsi'  de  manière  que  Tune  des  deux  percussions  agisse  sur  le 
centre  de  gravité  même,  l’autre  percussion  produira  seule  le 
mouvement  du  solide  autour  de  ce  point;  donc  le  plan  du  maxi- 
mum des  aires,  par  rapport  au  centre  de  gravité,  dans  le  mou- 
vement que  le  couple  de  percussion  communique  au  solide,  ost 
parallèle  au  plan  de  ce  couple.  On  voit  donc  que,  par  suite  de 
l’aclion  du  couple  de  percussions,  le  solide  commence  à tourner 
autour  du  diamètre  de  son  ellipsoïde  central  qui  est  conjugué 
du  plan  diamétral  parallèle  au  plan  du  couple.  Cet  axe,  autour 
•duquel  le  solide  commence  à tourner,  n’est  perpendiculaire 
au  plan  du  couple  de  percussions,  qu’autant  que  ce  plan  du 
couple  est  parallèle  à l’un  des  plans  principaux  de  l’ellipsoïde 
central  du  solide. 

,§  i240.  iVIouvenicnt  d'un  solide  Invariable  assujetti 
A tourner  autour  d'un  point  five*  — Lorsqu’un  Solide 
invariable  est  assujetti  à tourner  autour  d'un  point  fixe,  on  j)eul 
trouver  les  équations  différentielles  de  son  mouvement  rapporté 
à trois  axes  menés  par  ce  point,  en  prenant  la  somme  des. 
inomenls  des  forces  qui  agissent  sur  lui,  et  des  forces  d’inertie 
de  ses  différents  points,  par  rapport  à chacun  de  ces  trois  axes, 
et  exprimant  que  chacune  des  trois  sommes  ainsi  obtenues  est 
nulle  (§  2:21).  Mais  on  peut  aussi  établir  ces  équations  différen- 
tielles, en  raisonnant,  pour  le  mouvement  absolu  dont  il  s’agit, 
comme  nous  avons  raisonné  précédemment  (§  2 12)  pour  le  mou- 
vement d’un  solide  libre  autour  de  son  centre  de  gravité.  Si  l’on 
reprend  tout  ce  qui  a été  dit  à cette  occasion,  on  verra  que  les 
équations  différentielles  (a)  et  (b),  auxquelles  nous  sommes  par- 
venus, conviennent  également,  sans  aucune  modification,  pour 
iléterminer  le  mouvement  d’un  solide  invariable  assujetti  à tour- 
ner autour  d’un  point  fixe.  Seulement  les  moments  d’inertie 
A,  13,  G,  les  vitesses  angulaires  composantes  7,  r,  et  les  som- 
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mes  de  moments  L,  M,  N,  au  lieu  de  se  rapporter  aux  axes  prin- 
cipaux du  solide  correspondant  à son  centre  de  gravité,  se  rap- 
portent à ses  axes  principaux  correspondant  au  point  fixe  autour 
duquel  s’effectue  le  mouvement. 

Si  l’on  suppose  que  le  solide  ne  soit  soumis  à l’action  d’aucune . 
force,  et  qu’il  ne  se  déplace  qu’en  vertu  du  mouvement  qu’on 
lui  a imprimé  tout  d’abord,  il  est  aisé  de  voir  qu’on  pourra  en- 
core lui  appliquer  tout  ce  qui  a été  dit  (§  243)  relativement  au 
mouvement  d’un  solide  libre  autour  de  son  centre  de  gravité, 
dans  le  cas  où  aucune  force  n’agit  sur  ce  solide.  Ainsi  l’on  peut 
dire  que,  si  l’on  considère  l’ellipsoïde  qui  fait  connaître  la  loi 
des  moments  d’inertie  du  solide  par  rapport  aux  diverses  droites 
menées  par  le  point  fixe,  cet  ellipsoïde,  entraîné  par  le  solide 
dans  son  mouvement  autour  de  ce  point,  ne  fait  que  rouler  sur 
un  plan  fixe,  et  cela  avec  une  vitesse  angulaire  qui  varie  pro-  . 
portionnellemcnt  à la  longueur  du  rayon  de  l’ellipsoïde  passant 
par  son  point  de  contact  avec  ce  plan  fixe. 

Enfin  on  verra  encore  facilement  que,  si  un  solide,  assujetti 
à tourner  autour  d’un  point  fixe  et  primitivement  en  repos,  vient 
à être  soumis  à une  percussion,  il  commencera  à tourner  autour 
d’une  droite  qui,  dans  l’ellipsoïde  dont  il  vient  d’être  question, 
sera  le  diamètre  conjugué  du  plan  diamétral  passant  par  la  di- 
rection de  la  percussion.  La  vitesse  &>,  dont  il  sera  animé  dans 


cette  rotation,  s’obtiendra  de  même  en  égalant  ~ au  moment  de 

lo 


l’impulsion  totale  due  à la  percussion  par  rapport  au  point  fixe, 
l et  S ayant  la  signification  qui  a déjà  été  indiquée;  ou  bien  en- 
core en  égalant  au  moment  de  cette  impulsion  totale 

par  rapport  à l’axe  de  rotation,  itnr-  étant  le  moment  d’inertie  du 
solide  par  rapport  à cet  axe. 

§ 247.  iHoavement  d’un  solide  invariable  assujetti  A 


tourner  autour  d'un  axe  fixe.  — Lorsqu’un  solide  invaria- 
ble ne  peut  que  tourner  autour  d’un  axe  fixe,  une  seule  équation 
différentielle  suffit  pour  déterminer  son  mouvement.  Cette  équa- 
tion peut  s’obtenir,  à l’aide  du  théorème  de  d’Alembert  (§  221), 
en  exprimant  que  la  somme  des  moments  des  forces  réelles  et  des 
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forces  d’inertie  par  rapport  à l’axe  fixe  est  égale  à zéro.  Conce- 
vons que  la  force  d’inertie  de  chaque  point  soit  décomposée  en 
deux  forces,  dirigées,  l’une  suivant  la  tangente  au  cercle  que  le 
point  décrit,  et  l’autre  suivant  le  prolongement  du  rayon  de  ce 
cercle  (§  138);  le  moment  de  cette  force  d’inertie  par  rapport  à 
l’axe  sera  égal  au  moment  de  sa  composante  tangenticlle  par  rap- 
port au  meme  axe,  puisque  le  moment  de  sa  composante  centri- 
fuge par  rapport  à cet  axe  est  nul.  Ce  moment  de  la  force  d’iner- 


tie aura  donc  pour  expression  mr 


db) 


r,  en  désignant  par  m la 


masse  du  point  considéré,  par  r sa  distance  à l’axe,  et  par  w 
la  vitesse  angulaire  du  solide.  11  s’ensuit  que  la  somme  des 
moments  des  forces  d’inertie  des  divers  points  du  solide  par 
rapport  à l’axe  a pour  valeur 


dbi 

lit 


y.mr 


D’après  cela,  si  l’on  représente  par  P la  projection  d’une  quel- 
conque des  forces  appliquées  au  solide  sur  un  plan  perpendicu- 
laire à l’axe  fixe,  et  par  p la  plus  courte  distance  de  la  direction 
de  cette  force  et  de  l’axe,  et  si  l’on  regarde  comme  positifs  les 
moments  des  forces  qui  tendent  à faire  tourner  le  solide  dans  le 
sens  de  la  vitesse  angulaire  supposée  positive,  on  aura 

,,  d(ù  . 

-1  P 77 

' dt 

pour  la  somme  des  moments  des  forces  réelles  et  des  forces 
d’inertie  par  rapport  à l’axe  fixe.  En  l’égalant  à zéro,  on  en  tire 


^ _ iVp 
dt  ~ 


qui  est  l’équation  différentielle  du  mouvement  de  rotation  du 
solide  autour  de  l’axe.  L’intégration  de  cette  équation  différen- 
tielle fera  connaître  w en  fonction  de  t;  et  si  l’on  observe  que, 
0 étant  l’angle  dont  le  solide  a tourné  à partir  de  sa  position 
initiale,  on  a 

de 

Ci>  rz:  — 7 

dt 


MOUVEMENT  D’UN  SOLIDK  INVARIABLE.  .<^>0 

on  voit  qu’une  nouvelle  intégration  fournira  la  valeur  de  cet 
angle  0 en  fonction  de  /.  Les  constantes  introduites  par  ces  deux 
intégrations  se  détermineront  d’après  les  valeurs  de  w et  de  0 • 
correspondant  à / = 0. 

Si  l’on  compare  l’équation  différentielle  qui  vient  d’étre  éta- 
blie avec  celle  qui  détermine  le  mouvement  rectiligne  d’un  point 
matériel  sous  l’action  d’une  force  donnée  (§  105),  on  voit  que  ces 
équations  ont  des  formes  analogues.  On  en  conclut  tout  de  suite 
que  le  moment  d’inertie  imr-  du  solide  par  rapport  à l’axe  fixe 
joue,  dans  le  mouvement  de  rotation  du  solide  autour  de  cet 
axe,  le  meme  rôle  que  la  masse  d’un  point  matériel  dans  le 
mouvement  rectiligne  de  ce  point  : toutes  choses  égales  d’ail- 
leurs, Yaccéléraiion  angulaire  — est  d’autant  plus  petite  que 
le  moment  d’inertie  imr-  est  plus  grand. 

§ 218.  Lorsque  les  forces  appliquées  au  solide  sont  telles  que 
la  somme  de  leurs  moments  par  rapport  à l’îixe  fixe  est  nulle,  m 
est  constant,  et  le  mouvement  de  rotation  du  solide  est  uniforme. 
C’est  ce  qui  a lieu  en  particulier  lorsque  le  solide  n’est  soumis  à 
l’action  d’aucune  force. 

Considérons  spécialement  ce  cas  particulier  d’un  solide  qui 
tourne  autour  d’un  axe  en  vertu  d’une  vitesse  initiale,  sans 
qu’aucune  force  lui  soit  appliquée,  et  cherchons  à nous  rendre 
compte  des  pressions  que  l’axe  doit  avoir  à supporter  de  la  part 
du  solide.  Si  nous  imaginons  un  système  d’axes  coordonnés  liés 
invariablement  au  solide,  et  entraîné  par  lui  dans  sa  rotation 
autour  de  l’axe  fixe,  nous  pouvons  regarder  le  solide  comme 
étant  en  équilibre  par  rapport  à ces  axes  coordonnés  mobiles; 
les  pressions  qu’il  exerce  sur  l’axe  fixe  peuvent  donc  être  con- 
sidérées comme  dues  aux  forces,  tant  apparentes  que  réelles 

188),  qui  sont  appliquées  à ses  différents  points,  dans  cet 
équilibre  relatif.  Mais  nous  admettons  qu’il  n’y  a pas  de  forces 
réelles;  et  d’un  autre  côté,  le  mouvement  de  rotation  du  solide 
étant  uniforme,  la  force  d’inertie  de  chacun  de  ces  points  se  ré- 
, duit  à la  force  centrifuge  : ce  sont  donc  les  forces  centrifuges  des 
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(lifférenls  points  du  solide  qui  déterminent  seules  les  pressions 
(juc  le  solide  exerce  sur  Taxe.  Nous  allons  voir  comment  ces 
forces  centrifuges  peuvent  se  composer  entre  elles,  de  manière  à 
simplifier  la  recherche  des  pressions  dont  il  s’agit,  dans  chaque 
cas  particulier. 

La  force  centrifuge  d’un  point  de  masse  w,  situé  à une  dis- 
tance r de  l’axe  de  rotation,  a pour  expression 

lUbi-y; 

on  peut  la  supposer  appliquée  au  point  où  sa  direction  rencontre 
l’axe  fixe.  Si  les  axes  coordonnés,  que  nous  imaginons  liés  au 
solide,  sont  choisis  de  manière  que  l’axe  des  x coïncide  avec 
l’axe  fixe,  et  si  .r,  y,  .r  désignent  les  coordonnées  du  point  que 
nous  considérons,  il  est  aisé  de  voir  que  la  force  centrifuge  de 
ce  point,  après  avoir  été  transportée  sur  l’axe  des  x comme 
nous  venons  de  le  dire,  peut  s’y  décomposer  en  deux  forces  di- 
rigées parallèlement  aux  axes  des  y et  des  j,  et  ayant  respecti- 
vement pour  valeurs 


iHbi-y,  moih. 

Cela  posé,  concevons  que  nous  considérions  tous  les  points  ma- 
tériels qui  font  partie  d’une  tranche  du  solide  comprise  entre 
deux  plans  perpendiculaires  à l’axe  des  x et  distants  l’un  de 
l’autre  d’une  quantité  infiniment  petite.  Si  nous  remplaçons  la 
force  centrifuge  de  chacun  de  ces  points  par  deux  forces  paral- 
lèles aux  axes  des  y et  des  appliquées  au  point  de  la  tranche 
(jui  est  sur  l’axe  des  ,r,  nous  aurons  en  ce  dernier  point  une 
série  de  forces  parallèles  à l’axe  des  y qui  pourront  être  rem- 
placées par  une  force  unique,  égale  à leur  somme  inu.rijj  et 
aussi  une  autre  série  de  forces  parallèles  à l’axe  des  z qui  pour- 
ront être  remplacées  par  une  force  unique  égale  à inui-z  : la 
résultante  des  deux  forces  ainsi  obtenues  sera  la  résultante  des 
forces  centrifuges  de  tous  les  points  qui  composent  la  tranche 
considérée.  Mais  si  M est  la  masse  de  cette  tranche,  et  siy,,  j,,  • 
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sont  les  distances  de  son  centre  de  gravité  aux  plans  des  ,rz  et 
des  ocy,  on  a 

puisque  w est  le  même  pour  tous  les  points  de  la  tranche;  d’ail- 
leurs Mw-jj,  peuvent  être  regardés  comme  des  compo- 

santes de  la  force  centrifuge  d’un  point  matériel  de  masse  M qui 
serait  placé  au  centre  de  gravité  de  la  tranche  : donc  on  peut 
dire  que  les  forces  centrifuges  des  différents  points  de  la  tranche 
infiniment  mince  dont  il  s’agit,  se  composent  en  une  seule  force, 
qui  est  précisément  la  force  centrifuge  unique  qui  se  dévelop- 
perait, si  toute  la  masse  de  la  tranche  était  concentrée  en  son 
centre  de  gravité. 

Si  toutes  les  tranches  infiniment  minces,  dans  lesquelles  le 
solide  tout  entier  peut  être  divisé  par  des  plans  perpendiculaires 
.à  l’axe  fixe,  ont  leurs  centres  de  gravité  situés  sur  une  droite 
parallèle  à cet  axe,  les  forces  centrifuges  résultantes  qui  corres- 
pondent à ces  diverses  tranches,  conformément  à ce  qui  précède, 
sont  toutes  parallèles  entre  elles;  d’ailleurs  elles  sont  propor- 
tionnelles aux  masses  de  ces  tranches,  et  sont  appliquées  à leurs 
centres  de  gravité  : donc  elles  ont  une  résultante  qui  est  égale  à 
leur  somme,  et  qui  est  appliquée  au  centre  de  gravité  du  so- 
lide tout  entier.  Ainsi,  dans  ce  cas,  toutes  les  forces  centrifuges 
correspondant  aux  différents  points  du  solide  ont  pour  résultante 
unique  la  force  centrifuge  qui  se  développerait  si  la  masse  totale 
du  solide  était  concentrée  en  son  centre  de  gravité. 

Lorsque  les  centres  de  gravité  des  diverses  tranches  infini- 
ment minces,  dans  lesquelles  le  solide  peut  être  décomposé  par 
des  plans  perpendiculaires  à l’axe  fixe,  ne  sont  pas  tous  situés 
sur  une  droite  parallèle  à cet  axe,  il  n’arrive  plus  en  général 
que  les  forces  centrifuges  des  différents  points  du  solide  aient 
une  résultante  unique.  Si  nous  reprenons  la  force  centrifuge  de 
chaque  point  en  particulier,  et  que  nous  la  remplacions  par 
deux  forces  dirigées  parallèlement  aux  axes  des 

y et  des  .:r,  et  appliquées  en  un  point  de  Taxe  des  x,  l’ensemble 
de  toutes  les  forces  analogues  nous  donnera  un  système  de 
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forces  parallèles  à Taxe  des  y dirigées  dans  le  plan  des  xy^  et 
un  autre  système  de  forces  parallèles  à l’axe  des  dirigées  dans 
le  plan  des  xz.  Chacun  de  ces  deux  systèmes  de  forces  don- 
nera lieu,  soit  à une  résultante  unique,  soit  à un  couple  résul- 
tant; la  connaissance  de  la  résultante  ou  du  couple  résultant 
correspondant  à chacun  des  plans  des  xy  et  des  xZy  pourra  dès 
lors  servir  à la  détermination  des  pressions  exercées  par  le  so- 
lide sur  son  axe. 

Supposons  que  l’on  veuille  trouver  les  conditions  qui  doivent 
être  remplies  pour  que  l’axe  n’ait  à supporter  aucune  pression  ; 
les  composantes  des  forces  centrifuges  qui  sont  dirigées  dans  le 
plan  de  xy  devront  se  faire  équilibre  mutuellement,  et  il  devra 
en  être  de  même  des  composantes  dirigées  dans  le  plan  des  xz. 
Il  faudra  donc  d’abord  que  la  somme  des  composantes  paral- 
lèles à l’axe  des  y soit  nulle,  ce  qui  fournit  la  condition 

my  = 0, 

et  que  la  somme  des  moments  de  ces  forces  par  rapport  à l’ori- 
gine des  coordonnées  soit  nulle,  ce  qui  fournit  la  condition 

- :Lmxy  = 0 ; 

et  ensuite  qu’il  en  soit  de  même  pour  les  composantes  parallèles 
à l’axe  des ce  qui  donne  lieu  aux  deux  autres  conditions  ana- 
logues : 

imz  = 0,  xj/w-  = 0. 

Ces  quatre  conditions  expriment  : 1®  que  le  centre  de  gravité  du 
solide  doit  être  situé  sur  l’axe  fixe;  2“  que  cet  axe  doit  être  un 
des  axes  principaux  du  solide  correspondant  à son  centre  de 
gravité. 

Tout  ce  que  nous  venons  de  dire,  sur  la  composition  des 
forces  centrifuges  .des  divers  points  d’un  solide  qui  tourne  uni- 
formément autour  d’un  axe  fixe,  peut  évidemment  s’appliquer  à 
la  composition  des  forces  centrifuges  de  ces  points,  dans  le  cas  où 
le  mouvement  de  rotation  du  solide  est  varié,  puisque  l’expres- 
sion de  ces  forces  est  la  même  dans  les  deux  cas.  Seulement, 
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dans  le  cas  général,  les  forces  centrifuges  ne  doivent  plus 
être  considérées  seules,  pour  arriver  à la  détermination  des  pres- 
sions du  solidç  sur  l’axe  : on  doit  tenir  compte,  en  même  temps, 
des  forces  réelles  qui  agissent  sur  le  solide,  et  des  forces  d’inerlie 
tangenlielles  de  ces  différents  points. 

§ !2i9.  Pendule  composé.  — Un  solide  pesant,  assujetti  à 
tourner  autour  d’un  axe  horizontal  qui  ne  passe  pas  par  son 
centre  de  gravité,  prend  sous  la  seule  action  de  la  pesanteur  une 
position  d’équilibre  dans  laquelle  son  centre  de  gravité  se  trouve 
dans  le  plan  vertical  mené  par  l’axe.  Si  on  le  dérange  de  cette 
position  d’équilibre,  et  qu’ensuite  on  l’abandonne  à lui-même, 
il  tend  à y revenir  en  effectuant  une  série  d’oscillations.  Un 
solide  pesant  qui  se  trouve  dans  ces  conditions,  constitue  ce 
qu’on  nomme  un  pendule  composé.  Par  opposition,  on  désigne 
sous  le  nom  de  pendule  simple  le  pendule  dont  nous  avons  déjà 
étudié  le  mouvement  (§  13:2),  et  qui  s’est  formé  d’un  seul  point 
matériel  pesant  attaché  à l’une  des  extrémités  d’un  fil  inexten- 
sible et  sans  masse  dont  l’autre  extrémité  est  fixe.  Nous  allons 
voir  comment  on  peut  trouver  les  diverses  circonstances  du 
mouvement  du  pendule  composé. 

Désignons  par  M la  masse  totale  du  solide,  par  a la  distance 
de  son  centre  de  gravité  à l’axe  fixe,  par  k son  rayon  de  giration 
(§  238)  par  rapport  à une  parallèle  à cet  axe  mené  par  son 
centre  de  gravité,  par  6 l’angle  que  le  plan  mené  par  le  centre 
de  gravité  et  l’axe  fixe  fait  avec  le  plan  vertical  dans  une  posi- 
tion quelconque  du  pendule,  et  par  &>  la  vitesse  angulaire  dont 
le  pendule  est  animé  dans  cette  position.  Le  moment  d’inertie  du 
solide,  par  rapport  à l’axe  fixe,  a pour  valeur  (230) 

M(a=^  + k-^)  ; 

la  somme  des  moments  des  poids^  des  différents  points  matériels 
de  ce  solide,  par  rapport  à l’axe  fixe,  dans  la  position  quelconque 
que  l’on  considère,  est  d’ailleurs  égale  au  moment  du  poids  total 
du  solide  appliqué  à son  centre  de  gravité,  et  a par  conséquent 
pour  valeur 

M^a  sin  0 : 
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donc  l’équation  différentielle  du  mouvement  de  rotation  de  ce 
solide  Rulour  de  l’axe  fixe  est 

(loi  _ ga  sin  ® 

(U  ~ a - + k ^ 

Le  pendule  simple  n’est  qu’un  cas  particulier  du  pendule  com- 
posé; cette  équation  différentielle  pourra  donc  s’appliquer  au 
mouvement  d’un  pendule  simple  de  longueur  /,  et  pour  cela 
il  suffira  d’y  supposer  que  k est  nul  et  d’y  rempler  a par  l : 
ainsi  l’équation  différentielle  du  mouvement  de  ce  pendule  sim- 
. pie  est 

' (h-i  _ g sin  0 

Ces  deux  équations,  dont  l’une  se  rapporte  au  mouvement  du 
pendule  composé,  et  l’autre  au  mouvement  du  pendule  simple, 
deviennent  identiques  si  l’on  suppose 


donc,  si  la  longueur  l du  pendule  simple  satisfait  à cette  condi- 
tion, les  mouvements  des  deux  pendules  s’effectueront  exacte- 
ment de  la  même  manière,  pourvu  toutefois  que  les  circonstances 
initiales  du  mouvement  soient  les  mêmes  de  part  et  d’autre. 
Ainsi  les  lois  du  mouvement  du  pendule  composé  sont  les 
mêmes  que  celles  que  nous  avons  trouvées  (§  132)  dans  le  cas 
du  pendule  simple. 

Le  pendule  simple,  dont  les  oscillations  s’effectuent  de  la 
même  manière  que  celles  d’un  pendule  composé,  est  dit  équi- 
valent à ce  dernier  pendule. 

Si  l’on  mène  une  droite  parallèle  à l’axe 'de  suspension  du 

k- 

pendule  composé,  à une  distance  de  cet  axe  égale  à rt  -|-  -rj-  et 

dans  le  plan  qui  passe  par  cet  axe  et  par  le  centre  de  gravité 
du  pendule,  tous  les  points  du  solide  qui  se  trouvent  sur  cette 
droite  se  meuvent  absolument  de  la  même  manière  que  si  chacun 
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d’eux  était  isolé  et  qu’il  fût  lié  directement  à l’axe  de  suspension 
par  un  fil  inextensible  et  sans  masse  dirigé  suivant  la  perpendi- 
culaire qui  mesure  sa  distance  à l’axe  : celle  droite  se  nomme 
Vaxe  d’oscillütion  du  pendule,  et  l’on  donne  le  nom  de  œnfvft 
(Voscillalion  au  point  où  elle  perce  le  plan  perpendiculaire  à 
l’axe  de  suspension  mené  par  le  centre  de  gravité  du  solide,  il 
est  aisé  de  voir  que  les  axes  de  suspension  et  d’oscillation  sont 
réciproques  l’un  de  l’autre  ; c’est-à-dire  que,  si  l’on  prend  l’axe 
d’oscillation  pour  en  faire  un  axe  de  suspension  du  solide,  l’ax»^ 
de  suspension  primitif  deviendra  l’axe  d’oscillation  : en  elfet,  la 
distance  a!  du  centre  de  gravité  du  solide  à son  nouvel  axe  de 

k-  k- 

suspension  étant  égale  la  distance  nouvel 

axe  de  suspension  à l’axe  d’oscillation  correspondant  sera  égale 
k- 

à — a,  ce  qui  démontre  la  proposition  énoncée. 

Si  l’on  cherche,  parmi  tous  les  axes  de  suspension  d’un  solide 
pesant,  qui  sont  parallèles  à une  meme  droite  menée  par  son 
centre  de  gravité,  quels  sont  ceux  pour  lesquels  la  durée  des 

petites  oscillations  du  pendule  formé  par  ce  solide  a une  même 

« 

valeur,  on  trouve  évidemment  que  ces  axes  sont  les  généra- 
trices de  deux  surfaces  cylindriques  de  révolution  ayant  la  droite 
donnée  pour  axe  commun  de  figure,  et  que  les  rayons  r/,  a’  de 
ces  deux  surfaces  cylindriques  satisfont  à la  condition 

(ta  = h'-y 


k étant  le  rayon  de  giration  du  solide  par  rapport  à la  droite 
dont  il  s’agit;  pour  toutes  les  génératrices  de  ces  deux  surfaces, 
prises  comme  axes  de  suspension,  la  durée  des  petites  o.scilla- 
tions  du  pendule  sera  égale  à celle  des  petites  oscillations  d’un 


k^ 

pendule  simple  ayant  pour  longueur  a . Parmi  tous  les  axes 


de  suspension  parallèles  à la  droite  donnée,  ceux  qui  fourniront 
la  plus  courte  durée  pour  les  petites  oscillations  du  pendule, 
seront  les  génératrices  d’un  cylindre  de  révolution  autour  de 

30 
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■celte  droite  avant  k pour  rayon  : car,  pour  que  l’expression 

•a  H , dans  laquelle  a est  variable,  devienne  un  minimum,  il 

a ^ 

liiut  que  l’on  ail  a = k. 

§ 250.  Centre  de  pereussion.  — Lorsqu’un  solidc,  assu- 
jetti à tourner  autour  d’un  axe  fixe  et  d’abord  en  repos,  vient  à 
■<Hre  soumis  à une  percussion  brusque  dont  la  direction  ne  ren- 
contre pas  l’axe  fixe,  il  se  met  immédiatement  en  mouvement. 
La  vitesse  angulaire  dont  il  est  animé,  à l’instant  où  la  per- 
cussion cesse,  se  détermine  facilement  par  ce  qui  précède  : car 
-on  a 

da>  _ Vp 

(It  ~ 

I'  étant  la  projection  de  la  force  de  percussion  à un  instant  quel- 
conque sur  un  plan  perpendiculaire  à l’axe,  et  p la  distance  de 
3a  direction  de  cette  force  à l’axe,  distance  que  nous  regarde- 
rons comme  constante  pendant  toute  la  durée  0 de  la  percus- 
sion ; et  si  l’on  multiplie  par  dl,  pour  intégrer  ensuite  entre  les 
Limites  0 et  0 de  la  variable  L on  trouve  pour  la  vitesse  angulaire 
w du  solide  à la  fin  de  la  percussion 


Lette  équation  aurait  pu  d’ailleurs  être  obtenue  immédiate- 
ment, en  appliquant  le  troisième  théorème  général  (§  220)  au 
mouvement  dont  il  s’agit,  et  prenant  les  moments  des  quantités 
de  mouvement  et  des  impulsions  par  rapport  à l’axe  fixe;  il  est 
aisé  de  voir  en  effet  que  ce  théorème  peut  être  appliqué  sans 
qu’on  tienne  compte  des  réactions  de  l’axe  fixe  sur  le  solide 

230),  puisque  les  moments  de  ces  réactions  par  rapport  à l’axe 
sont  nuis. 

Pendant  que  le  solide  est  soumis  à la  percussion  qui  le  met 
^insi  brusquement  en  mouvement,  l’axe  supporte  habituelle- 
ment des  pressions  considérables.  On  peut  se  demander  de 
<|uclle  manière  la  percussion  doit  être  appliquée  au  solide,  pour. 
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<|ue  ces  pressions  sur  l’axe  soient  nulles.  Pour  cela,  il  faut  évi- 
demment que  l’axe  autour  duquel  le  solide  commencerait  à 
tourner,  s’il  était  entièrement  libre  et  qu’il  fût  soumis  à la  même 
percussion,  soit  précisément  l’axe  autour  duquel  nous  le  suppo- 
sons assujetti  à tourner.  S’il  en  est  ainsi,  la  fixité  de  l’axe  ne  gêne 
en  aucune  manière  le  mouvement  que  la  percussion  tend  à faire 
prendre  au  solide,  et  par  conséquent  le  solide  ne  doit  exercer  au- 
cune pression  sur  cet  axe  ; tandis  que  si  l’axe  fixe  n’est  pas  celui 
autour  duquel  la  percussion  ferait  tourner  le  solide,  dans  le  cas 
où  il  serait  entièrement  libre,  l’existence  de  cet  axe  fixe  oblige 
le  solide  à prendre  un  mouvement  différent  de  celui  qu’il  pren- 
drait sans  cela,  et  il  en  résulte  nécessairement  une  réaction  du 
solide  sur  l’axe  qui  le  gêne  dans  son  mouvement. 

Si  le  solide  était  libre,  la  percussion  qui  lui  est  appliquée  dé- 
terminerait à la  fois  un  mouve- 
ment de  son  centre  de  gravité,  et 
un  mouvement  de  rotation  du  so- 
lide autour  d’une  droite  passant  par 
ce  point  (§  245).  Pour  que  ces 
deux  mouvements  se  composent 
•en  une  seule  rotation  autour  de 
l’axe  AP,  fig,  115,  il  faut  que 
l’axe  de  la  rotation  composante  soit 
une  parallèle  A'B'  à l’axe  AB,  menée  par  le  centre  de  gravité  G; 
il  faut  de  plus  que  la  direction  du  mouvement  du  centre  de  gra- 
vité, c’est-à-dire  la  direction  dé  la  percussion,  soit  perpendicu- 
laire au  plan  ABA'B'  (§  53).  Mais  pour  que  la  rotation  du  so- 
lide s’eiïectiie  d’abord  autour  de  l’axe  A'B',  il  faut  que  le  plan 
mené  par  la  direction  de  la  percussion  et  par  le  point  G soit  le 
•plan  diamétral  de  l’ellipsoïde  central  qui  est  conjugué  du  dia- 
mètre dirigé  suivant  la  droite  A'B';  donc  ce  plan  diamétral 
conjugué  du  diamètre  A'B'  doit  être  perpendiculaire  au  plan 
ABA'B',  et  en  outre  le  point  G où  la  direction  de  la  percussion 
rencontre  le  plan  ABA'B'  doit  être  sur  la  ligne  d’intersection 
•du  plan  ABA'B'  avec  le  plan  diamétral  dont  il  s’agit.  Enfin  la  vi- 
<tesse  V du  centre  de  gravité  doit  être  égale  à la  vitesse  angulaire 
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oi  autour  de  l’axe  A'fl'  multipliée  par  la  distance  a du  centre  de 
gravité  G à l’axe  AB  53).  Or,  ii  résulte]  de  ce  qui  a été  dit 
dans  le  § 245,  que  l’on  a 

Z / ^V/ 

.'O  .7  O 


en  désignant  par  M la  masse  du  solide  tout  entier,  par  k 1er 
rayon  de  giration  de  ce  solide  par  rapport  à la  droite  A'IV,  et 
par  Z la  distance  du  point  G à celte  droite  : il  s’ensuit  qu’on  doit 
avoir 

a 

c’est-à-dire  que  la  distance  CO  du  point  G à l’axe  AB  doit  être 
égale  à la  longueur  du  pendule  simple  équivalent  au  pendule 
composé  que  formerait  le  solide  en  oscillant  autour  de  l’a.xe  AB 
supposé  horizontal. 

Ainsi,  en  résumant,  pour  que  l’axe  fixe  AB  n’éprouve  pas  de 
pression  pendant  que  la  percussion  est  appliquée  au  solide,  il 
faut  1®  que  le  plan  diamétral  de  l’ellipsoïde  central  du  solide, 
qui  est  conjugué  du  diamètre  parallèle  à AB,  soit  perpendicu- 
laire au  plan  mené  par  AB  et  par  le  centre  de  gravité  G;  2“  que 
la  direction  de  la  percussion  soit  perpendiculaire  à ce  plan 
mené  par  le  point  G et  la  ligne  AB  ; 3®  enfin  que  le  point  où 
celte  direction  perce  le  plan  GAB  soit  à la  rencontre  du  plan 
diamétral,  dont  il  vient  d’être  question,  avec  l’axe  d’oscillation 
correspondant  à la  ligne  AB  considérée  comme  axe  de  suspen- 
sion (§  249). 

La  première  de  ces  conditions,  à laquelle  le  solide  doit  satis- 
faire, est  nécessaire  et  suffisante  pour  qu’il  soit  possible  de 
trouver  une  direction  suivant  laqüelle  on  puisse  appliquer  une 
percussion  au  solide,  sans  que  l’axe  AB  éprouve  des  pressions 
pendant  la  durée  de  celte  percussion.  Lorsque  celte  première 
condition  est  remplie,  le  point  G déterminé  par  la  troisième 
condition  se  nomme  le  centre  de  percussion. 

Si  l’on  supposait  que  le  point  O,  pied  de  la  perpendiculaire 


DIgitized  by  Google 


MOUVEMENT  D*UN  SOLIDE  INVAUIABLE.  i6',) 

abaissée  du  point  C sur  Taxe  AB,  fut  seul  fixe  dans  le  solide,  la 
percussion  devrait  encore  faire  tourner  ce  solide  autour  de  l’axe 
AB  : donc  AB  doit  être  un  des  axes  principaux  du  solide,  relati- 
vement au  point  0 (§  ^4G).  Si  à cette  condition  on  en  ajoute  deux 
autres,  savoir  1"  que  la  percussion  doit  être  dirigée  perpendicu- 
lairement au  plan  GAB;  2"  que  la  distance  CO  doit  être  égale  à 
la  longueur  du  pendule  simple  équivalent  au  pendule  composé 
4jue  formerait  le  solide  en  oscillant  autour  de  l’axe  AB  supposé 
horizontal,  on  aura  un  système  de  trois  conditions  équivalent  à 
celui  auquel  on  était  d’abord  parvenu.  On  sait  d’ailleurs  qu’une 
<lroite  AB,  qui  ne  passe  pas  par  le  centre  de  gravité  G du  solide, 
ne  peut  être  un  axe  principal  de  ce  solide  que  pour  un  seul  de 
ses  points. 

Si  le  solide  est  symétrique  par  rapport  à un  plan  perpendicu- 
laire à l’axe  fixe  AB,  son  ellipsoïde  central  est  également  symé- 
U'ique  par  rapport  à ce  plan  ; alors  la  condition  nécessaire  et 
suffisante  pour  qu’on  puisse  appliquer  une  percussion  au  so- 
lide sans  qu’il  en  résulte  de  pression  sur  l’axe,  se  trouve 
remplie,  et  la  percussion  doit  être  dirigée  dans  le  plan  de  sy-  X 
mélrie. 
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§'251.  Lorsqu’un  solide  se  meut  sans  éprouver  de  chan- 
gement de  forme  appréciable  pendant  son  mouvement,  on 
peut  lui  appliquer  tout  ce  qui  a été  dit  relativement  au  mouve- 
ment d’un  solide  invariable;  l’erreur  que  l’on  commet  ainsi,  en 
ne  tenant  pas  compte'  de  la  déformation  du  solide,  est  générale- 
ment très-petite,  et  peut  être  négligée.  Des  considérations  ana- 
logues à celles  qui  ont  été  présentées  à l’occasion  de  l’équilibre 
des  solides  (§§  183  et  105)  montrent  même  qu’on  ne  commet 
absolument  aucune  erreur  en  traitant  un  solide  naturel  en  mou- 
vement- comme  un  solide  invariable,  s’il  conserve  rigoureuse- 
ment la  même  forme  pendant  toute  la  durée  de  son  mouvement, 
pourvu  toutefois  que  l’on  attribue  à ce  solide  précisément  la 
forme  qu’il  possède  dans  cet  état  de  mouvement,  et  non  telle  ou 
telle  autre  forme  peu  différente  de  celle-là  qu’il  aurait  dans 
d’autres  circonstances,  par  exemple,  s’il  était  en  repos.  Géné- 
ralement les  choses  ne  se  passent  pas  comme  nous  venons  de  le 
supposer  en  dernier  lieu.  Chaque  molécule  du  solide  se  mouvant 
autrement  que  si  elle  était  isolée,  tout  en  étant  soumise  aux 
êmes  forces  extérieures,  il  faut  nécessairement  qu’elle  éprouve 
de  la  part  des  molécules  voisines  des  actions  qui  produisent  ce 
changement  de  mouvement,  actions  qui  ne  peuvent  se  déve- 
lopper qu’autant  que  sa  distance  à chacune  de  ces  molécules 
voisines  varie  d’une  certaine  quantité;  et  comme  ces  actions 
moléculaires  doivent  en  général  changer  d’intensité  à mesure^ 
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que  la  molécule  à laquelle  elles  sont  appliquées  se  trouve  en  tel 
ou  tel  point  de  sa  trajectoire,  il  s’ensuit  que  les  distances  do 
cette  molécule  à celles  qui  l’environnent  doivent  aussi  changer 
d’un  instant  à un  autre  : en  sorte  que  ce  n’est  que  dans  des  cas- 
exceptionnels  qu’un  solide  naturel  en  mouvement  conserve  in- 
variablement la  même  forme,  pendant  un  temps  plus  ou  moins 
long.  Mais,  la  plupart  du  temps,  le  changement  continuel  de 
forme  qu’éprouve  un  solide  naturel  en  mouvement  est  tellement 
faible,  qu’on  ne  peut  pas  s’en  apercevoir;  et,  ainsi  que  nous  ve- 
nons de  le  dire,  on  ne  commet  qu’une  erreur  insensible  en  le  trai- 
tant comme  un  solide  invariable. 

Lorsqu’un  corps  solide  se  meut  dans  l’espace,  et  éprouve  en> 
même  temps  un  changement  de  forme  assez  grand  pour  qu’oir 
ne  puisse  pas  se  dispenser  d’en  tenir  compte,  la  délerminalioit 
des  diverses  circonstances  de  son  mouvement  est  beaucoup  plus- 
complexe;  cette  détermination  ne  peut  s’effectuer  ([u’autant  que- 
l’on  connaît  les  lois  suivant  lesquelles  varient  les  actions  que  les^ 
diverses  parties  du  corps  exercent  les  unes  sur  les  autres,  à me- 
sure que  leurs  positions  respectives  viennent  à changer.  Alors 
la  question  rentre  dans  le  cas  général  de  la  recherche  du  mou- 
vement d’un  système  de  points  matériels  soumis  à la  fois  à. leurs 
actions  mutuelles  et  à des  forces  extérieures. 

Après  avoir  dit  que  le  mouvement  d’un  solide  naturel,  dont 
la  déformation  est  toujours  très-petite,  peut  être  déterminé 
comme  si  le  solide  était  de  forme  invariable,  nous  n’aurions 
plus  rien  à ajouter,  si  l’on  n’avait  jamais  à considérer  que  le  mou- 
vement de  solides  isolés.  Mais  très-souvent,  et  surtout  dans  les 
applications  de  la  mécanique  aux  machines,  on  a à considérer 
des  solides  qui  se  meuvent  en  louchant  d’autres  solides  mobiles 
ou  immobiles;  il  est  nécessaire  de  chercher  à se  faire  une  idée 
nette  des  effets  dus  à ce  contact,  afin  de  pouvoir  eu  tenir  compte 
dans  l’étude  du  mouvement  des  corps  dont  il  s’agit. 

Le  contact  de  deux  solides  en  mouvement,  ou  bien  d’un  solide 
en  mouvement  avec  un  solide  en  repos,  peut  avoir  lieu  de  deux 
manières  très-différentes.  Ce  contact  peut  n’exister  que  pendant 
un  intervalle  de  temps  très-court,  pendant  lequel  les  mouvements. 
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des  deux  solides  sont  modifiés  d’une  manière  nofable  : c’est  ce 
(jui  a lieu  lorsqu’il  se  produit  un  choc  entre  les  deux  solides.  Le 
contact  peut,  au  contraire,  être  continu,  de  telle  manière  que 
les  deux  solides  glissent  ou  roulent  l’un  sur  l’autre  pendant 
toute  la  durée  du  mouvement  que  l’on  considère,  ou  au  moins 
pendant  une  portion  notable  de  cette  durée.  Nous  allons  voir 
<pielles  sont  les  circonstances  qui  se  présentent  dans  chacun  de 
c(‘S  cas. 

25^.  Choc  de  dcu.Y  Molides  sphérique».  — Pour  IlOUS 
rendre  compte  de  ce  qui  se  passe  lorsque  deux  corps  solides 
viennent  à se  choquer,  nous  considérerons  un  cas  très-simple; 
nous  étudierons  le  choc  de  deux  solides  sphériques  homogènes, 
4|ui  sont  animés  chacun  d’un  mouvement  de  translation  rectiligne 
et  uniforme,  et  dont  les  centres  se  meuvent  sur  une  même  ligne 
«Iroite. 

Soit  M,  M'ies  deux  corps  dont  il  s’agit,  m,  m'  leurs  masses,  et 
r,  r'  leurs  vitesses,  que  nous  supposerons  dirigées  dans  le  même 
sens.  Si  le  corps  M est  en  arrière  du  corps  M',  et  que  v soit  plus 
grand  que  r\  il  est  clair  que  la  distance  des  deux  corps  va  en 
iliminuant  progressivement,  et  que  bientôt  il  doit  se  produire  un 
choc.  Kn  raison  de  la  symétrie  complète  du  système,  par  rapport 
à la  droite  suivant  laquelle  les  centres  des  deux  solides  se  mou- 
vaient tout  d’abord,  il  est  clair  que  ces  deux  centres  resteront  sur 
la  même  droite  pendant  et  après  le  choc,  et  que  le  mouvement 
de  chacun  des  deux  solides  ne  cessera  pas  d’être  un  mouvement 
de  translation  : le  choc  n’aura  donc  pour  effet  que  de  modifier  la 
vitesse  dont  les  deux  solides  sont  animés. 

Aussitôt  (|uc  les  deux  corps  sont  arrivés  au  contact,  il  se  dé- 
veloppe, entre  celles  de  leurs  molécules  qui  sont  voisines  du 
point  de  contact,  des  forces  qui  tendent  à diminuer  la  vitesse  du 
corps  M,  et  à augmenter  celle  du  corps  M';  il  s’ensuit  qu’au 
bout  d’un  certain  temps,  qui  est  toujours  très-court,  les  deux 
corps  sont  animés  d’une  même  vitesse  u.  Pour  déterminer  cette 
vitesse  commune,  nous  pouvons  nous  servir  du  second  théorème 
général  sur  le  mouvement  des  systèmes  matériels,  c’est-à-dire 
du  théorème  des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  un  axe 
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:2:2i).  Si  nous  projetons  le  mouvement  du  système  de  deux 
corps  M,  M',  sur  la  droite  suivant  laquelle  se  meuvent  leurs 
centres,  et  si  nous  observons  qu’il  n’y  a pas  de  forces  extérieures 
appliquées  à ce  système,  puisque  les  forces  développées  par  le 
choc  entre  les  deux  corps  sont  des  forces  intérieures,  nous  ver- 
rons que  la  somme  des  quantités  de  mouvement  des  deux 
solides  conserve  constamment  la  même  valeur.  En  égalant 
cette  somme  de  quantités  de  mouvement,  prise  avant  le  choc' 
à ce  qu’elle  devient  à l’instant  où  les  deux  solides  ont  une 
mémo  vitesse,  on  obtient  la  relation 


w/r  + m'v'  = {m  + m')  a, 


d'où  l’on  déduit 

iuv  -f  m e 

n — : r- 

m -r  m 


A partir  de  l'instant  où  les  deux  solides  ont  acquis  la  vitesse 
<’ommuno  m,  les  choses  se  passent  de  diverses  manières,  suivant 
la  nature  des  solides.  Les  forces  dont  nous  venons  de  parler,  qui 
ont  agi  entre  eux  de  manière  à rendre  leurs  vitesses  égales,  n’ont 
])u  se  développer  qu’autant  que  les  solides  ont  éprouvé  une  cer- 
taine déformation  dans  le  voisinage  de  leur  point  de  contact; 
ces  solides  se  sont  aplatis  vers  ce  point,  et  leur  aplatissement  a 
augmenté  nécessairement  tant  que  la  vitesse  de  M était  encore 
supérieure  à celle  de  M',  puisque,  dans  ce  cas,  le  centre  de  gra- 
vité de  M se  rapprochait  toujours  du  centre  de  gravité  de  M'. 
Lorsque  les  deux  solides  ont  subi  cette  déformation,  ils  peuvent 
tendre  plus  ou  moins  énergiquement  à reprendre  leurs  formes 
primitives,  en  vertu  de  leur  élasticité.  Dans  le  cas  où  ces  corps 
sont  l’un  et  l’autre  complètement  dépourvus  d’élasticité,  ils  ne 
tondent  en  aucune  manière  à revenir  aux  formes  qu’ils  avaient 
<l’abord  ; ils  cessent  donc  de  réagir  l’un  sur  l’autre  à partir  de 
l’instant  où  leurs  vitesses  sont  devenues  égales,  et  par  consé- 
quent ils  continuent  à se  mouvoir  avec  la  vitesse  commune  u et 
restent  indéfiniment  en  contact  l’un  avec  l’autre.  Au  contraire, 
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lorsque  les  corps  sont  élastiques,  l’aplatissement  qu’ils  ont 
éprouvé  momentanément  tend  à disparaître,  et  ils  continuent  à 
réagir  l’un  sur  l’autre  en  vertu  de  cette  tendance  après  que  leurs 
vitesses  sont  devenues  égales  ; la  vitesse  de  M est  donc  encore  di- 
minuée, et  celle  de  M'  augmentée,  en  sorte  que,  au  bout  d’un 
temps  très-court,, les  deux  corps  se  séparent  l’un  de  l’autre  avec 
des  vitesses  différentes.  Si  les  réactions  qui  se  développent  pen- 
dant cette  seconde  partie  du  choc  ont  les  mêmes  valeurs  que 
celles  qui  s’étaient  développées  dans  la  première  partie,  c’est-à- 
dire  si  le  choc  présente  une  symétrie  complète  de  part  et  d’autre 
de  l’instant  qui  correspond  à la  plus  grande  déformation  des 
deux  corps,  on  dit  que  ces  corps  sont  parfailement  élastiques. 
Dans  ce  cas,  la  vitesse  du  corps  M,  qui  a déjà  diminué  de  v — u 
pendant  la  première  partie  du  choc,  diminue  encore  de  la  même 
quantité  pendant  la  seconde  partie;  et  de  même  la  vitesse  du 
corps  M',  qui  s’est  accrue  de  u — r'  pendant  la  première  par- 
tie, s’accroît  encore  d’autant  pendant  la  seconde  partie  : on  a 
donc 

u W = V u y Vf  U=  u V y 

en  désignant  par  w et  w’  les  vitesses  des  deux  corps  M,  M'  à 
l’instant  où  ils  se  séparent  l’un  de  l’autre  après  le  choc.  A l’aide 
de'  ces  deux  relations  et  de  la  valeur  obtenue  précédemment 
pour  \iy  on  trouve 

{m  — m)  V -t-  , {m  — un  r + 'iuiv 

U'  — ; ’ U'  — , ' 

ni  + m m -j-  ni 

Ces  deux  cas  que  nous  venons  de  considérer,  et  qui  se  rappor- 
tent, l’un  à des  corps  entièrement  dépourvus  d’élasticité , et 
l’autre  à des  corps  parfaitement  élastiques,  doivent  être  regardés 
comme  des  limites  extrêmes  entre  lesquelles  tous  les  cas  de  la 
nature  se  trouvent  compris. 

Si  l’on  suppose  que  le  corps  M'  ait  un  rayon  et  une  masse 
infinis,  et  que  sa  vitesse  soit  nulle,  on  se  trouvera  dans  le  cas 

où  un  plan  fixe  vient  à être  choqué  par  un  corps  sphérique  qui 
se  meut  perpendiculairement  à sa  direction  : les  formules  pré- 
cédentes montrent  que  l’on  a alors 


# 


« 
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ii  — 0,  H' = — V. 

Le  corps  qui  rencontre  le  plan  restera  donc  immobile  sur  ce 
plan,  s’ils  sont  l’un  et  l’autre  dépourvus  d’élasticité;  tandis  qu’il 
le  quittera  avec  une  vitesse  égale  et  contraire  à celle  qu’il  avait 
d’abord,  s’ils  sont  parfaitement  élastiques.  Une  bille  d’ivoire, 
qui  vient  tomber  normalement  sur  un  plan  de  marbre,  réalise 
à très-peu  près  ce  dernier  cas. 

Si  l’on  suppose  que  les  masses  m,  m'  sont  égales,  et  que  la 
vitesse  v'  est  nulle,  on  trouvera 

• M = i r,  tr  = O,  w’  = V. 

Les  deux  corps  se  meuvent  donc  ensemble  avec  une  vitesse  com- 
mune égale  à la  moitié  de  la  vitesse  primitive  ilii  corps  M,  s’ils 
sont  tous  deux  dépourvus  d’élasticité;  s’ils  sont  parfaitement 
élastiques,  le  corp  M s’arrête  à la  fin  du  choc,  et  le  corps  M' 
prend  précisément  la  vitesse  dont  le  corps  M était  primitivement 
animé.  Ce  dernier  cas  se  réalise  presque  complètement  lorsque 
les  deux  corps  sphériques  de  môme  masse  sont  des  billes  d’ivoire. 

§ ^53.  Perle  de  foree  vive  dan»  le  ehoe  des  solide»  • 
naturels.  — Considérons  toujours  le  cas  simple  de  deux  corps 
sphériques  homogènes  qui  viennent  à se  choquer  directement, 
et  comparons  les  \aleurs  de  la  force  vive  du  système  de  ces  deux 
corps  avant  et  après  le  choc.  Pour  pouvoir  faire  plus  facile- 
ment cette  comparaison,  nous  décomposerons  la  force  vive  du 
système,  à un  instant  quelconque,  en  deux  parties  dont  l’une 
est  la  force  vive  dont  le  système  serait  animé  s’il  était  concentré 
en  son  centre  de  gravité,  et  l’autre  est  la  force  vive  de  ce  sys- 
tème dans  son  mouvement  par  rapport  à des  axes  de  direction 
constante  menés  par  son  centre  de  gravité  (§  235).  Or  il  est  aisé 
de  voir  que  le  centre  de  gravité  du  système  entier  se  meut  unifor- 
mément avec  une  vitesse  qui  est  toujours  la  meme,  avant,  pen- 
dant et  après  le  choc  (§  222),  vitesse  qui  est  par  conséquent 
égale  à la  vitesse  commune  u des  deux  corps  à l’instant  de  leur 
plus  grande  déformation;  la  première  des  deux  parties  dans  les- 
quelles nous  décomposons  la  force. vive  du  système  a donc  tou- 
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jours  la  même  valeur,  en  sorte  que  nous  pouvons  en  faire  abstrac- 
tion, dans  la  recherche  de  l’augmentation  ou  de  la  diminution 
que  la  force  vive  totale  a pu  éprouver  d’un  instant  à un  autre. 

Avant  que  le  choc  commence,  la  force  vive  du  système,  dans 
son  mouvement  rapporté  à des  axes  de  direction  constante  me- 
nés par  son  centre  de  gravité,  a pour  valeur 

m {v  — «)"  + m {u  — v')- ; 

à l’instant, où  les  deux  corps  se  meuvent  avec  la  vitesse  com- 
mune M,  celte  force  vive  est  évidemment  nulle;  enfin,  si  les 
corps  sont  parfaitement  élastiques,  la  force  vive  du  système,  par 
rapport  aux  mêmes  axes  mobiles,  a pour  valeur 

m (w  — II')-  + m'  {ir  — 

<juanlilé  qui  est  égale  à 

m {V  — H)-  m'  {il  — r')-. 


d’après  les  relations  qui  lient  iv  et  w’  à ît,  r,  v'.  Ainsi  l’on  voit 
que,  dans  le  cas  des  corps  parfaitement  élastiques,  la  force  vive 
du  système  est  exactement  la  même  après  le  choc  qu’avant; 
tandis  que,  dans  le  cas  des  corps  dépourvus  d’élasticité,  la  force 
vive  a diminué,  par  l’effet  du  choc,  de  toute  la  quantité 


m (r  — II)-  -t-  m'  («  — v')-, 

c’est-à-dire  de  la  force  vive  corréspondant  aux  vitesses  perdue 
et  gagnée  v — «,  u — v\ 

Il  est  aisé  de  se  rendre  compte  du  résultat  auquel  nous  venons 
de  parvenir,  en  se  reportant  au  théorème  général  des  forces 
vives  (§  ^dO).  Ce  théorème  indique,  en  effet,  que  l’accroissement 
<le  la  force  vive  du  système,  pendant  un  temps  quelconque,  est 
égal  au  double  de  la  somme  des  travaux  des  forces,  tant  inté- 
rieures qu’extérieures,  qui  agissent  sur  le  système  pendant  ce 
temps.  Or,  pendant  tout  le  temps  que  la  vitesse  du  corps  cho- 
quant M est  plus  grande  que  celle  du  corps  choqué  M',  ces  corps 
s’aplatissent  de  plus  en  plus  dans  le  voisinage  de  leur  point  de 
contact;  les  molécules  des' deux  corps  qui  sont  près  de  ce  point 
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(le  conlacl  se  rapprochent  donc  les  unes  des  autres,  tout  en  ten- 
dant à se  repousser  mutuellement;  il  en  résulte  que  la  somme 
des  travaux  des  forces  qui  se  développent  ainsi  entre  les  molé- 
cules des  deux  corps  est  négative  (§  175),  et  par  suite  que  la 
force  vive  du  système  doit  diminuer  jusqu’à  l’instant  où  les  deux 
solides  ont  alleint  la  vitesse  commune  ?/.  La  perle  de  force  vive» 
dans  le  choc  des  deux  corps  supposés  dépourvus  d’élasticité,  est 
donc  une  conséquence  nécessaire  du  travail  négatif  développé 
par  les  forces  moléculaires  de  ces  deux  corps,  pendant  qu’ils  se 
déforment  par  l’effet  du  choc.  Lorsque  les  dèux  corps  sont  par- 
faitement élastiques,  les  forces  moléculaires  développent  un  tra- 
vail positif  pendant  tout  le  temps  que  ces  corps  emploient  à re- 
venir de  leur  plus  grande  déformation  à leur  forme  primitive  ; 
d’ailleurs,  d’après  la  définition  que  nous  avons  donnée  des  corps; 
parfaitement  élastiques  (§  î252),  la  somme  des  travaux  positifs 
produits  pendant  la  seconde  partie  du  choc  doit  avoir  la  même 
valeur  absolue  que  la  somme  des  travaux  négatifs  correspon- 
dant à la  première  partie  : donc  la  force  vive  du  système  doit 
s’accroître,  pendant  cette  seconde  partie  du  choc,  de  toute  la 
quantité  dont  elle  avait  diminué  d’abord,  et  par  conséquent,  à la 
fin  du  choc,  elle  doit  avoir  précisément  la  même  valeur  qu’au 
commencement. 

Tous  les  solides  naturels  étant  compris  entre  les  deux  limites 
extrêmes  d’une  élasticité  parfaite  et  d’un  défaut  complet  d’élas- 
ticité, il  s’ensuit  que  le  choc  de  ces  solides  doit  présenter  des 
circonstances  intermédiaires  entre  celles  qui  se  rapportent  à ces 
(leux  limites.  Ainsi,  on  peut  dire  que,  dans  le  choc  direct  de  deux 
solides  naturels  sphériques  et  homogènes,  il  y a toujours  une 
perle  de  force  vive  due  à ce  que  le  travail  positif  développé  j>ar 
les  forces  moléculaires,  pendant  la  seconde  partie  du  choc,  est 
inférieur  à la  valeur  absolue  du  travail  négatif  que  ces  forces 
moléculaires  développent  pendant  la  première  partie.  Celte  perle 
de  force  vive  est  plus  ou  moins  petite,  suivant  que  les  deux  solides 
se  rapprochent  plus  ou  moins  de  remplir  les  conditions  de  l’élas- 
ticité parfaite,  telle  que  nous  l’avons  définie;  elle  est  égale  à la 
somme  des  forces  vives  dues  aux  vitesses  perdue  et  gagnée  par 
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les  deux  corps,  toutes  les  fois  que  ces  deux  corps  restent  en  con- 
tact l’un  avec  l’autre  après  que  le  choc  est  déterminé. 

La  différence  entre  les  valeurs  absolues  des  sommes  de  tra- 
vaux dus  aux  forces  moléculaires,  pendant  les  deux  parties  du 
clioc,  tient  à deux  causes  que  nous  devons  indiquer  : 1®  les  mo- 
lécules des  deux  corps,  écartées  de  leurs  positions  primitives 
pendant  la  première  partie  du  choc,  peuvent  ne  pas  reprendre 
complètement  ces  positions  lorsque  le  choc  est  terminé,  en  sorte 
que  les  corps  conservent  une  portion  de  la  déformation  totale  que 
le  choc  leur  avait  fait  éprouver;  2®  les  molécules  peuvent  n’être 
pas  revenues  complètement  à leurs  positions  définitives,  à l’in- 
stant où  les  deux  corps  se  séparent,  de  sorte  que  ces  molécules, 
en  continuant  à se  mouvoir  après  cette  séparation,  en  vertu  de 
la  vitesse  qu’elles  possèdent  encore,  prennent  un  mouvement 
vibratoire  qui  se  transmet  à toutes  les  molécules  voisines  sans 
avoir  aucune  influence  sur  le  mouvement  d’ensemble  de  chacun 
des  deux  solides  dans  l’espace.  La  différence  entre  la  force  vive 
du  système  avant  le  choc,  et  la  force  vive  du  même  système  après 
le  choc  (cette  dernière  force  vive  étant  évaluée  abstraction  faite 
du  mouvement  vibratoire  des  molécules  des  deux  solides),  peut 
donc  être  regardée  comme  une  perle  de  force  vive  qui  est  due  à 
la  fois  aux  déplacements  moléculaires  persistants  et  aux  vibra- 
tions occasionnées  par  le  choc.  Une  portion  de  cette  différence 
des  forces  vives  du  système,  prises  avant  et  après  le  choc,  est 
bien  absorbée  par  le  travail  résistant  qui  correspond  aux  dépla- 
cements persistants  des  molécules.  L’autre  portion,  au  contraire, 
n’est  pas  réellement  perdue  par  l’effet  du  choc,  puisqu’elle  se 
retrouve  dans  le  mouvement  vibratoire  des  molécules,  mou- 
vement dont  nous  ne  tenons  pas  compte  en  évaluant  la  force 
vive  finale  du  système;  mais,  au  point  de  vue  de  l’application  de 
la  mécanique  aux  machines,  on  peut  regarder  celle  seconde 
portion  comme  tout  aussi  bien  perdue  que  la  première,  ainsi  que 
nous  le  verrons  plus  tard. 

Il  est  aisé  de  comprendre  que  les  conséquences  auxquelles 
nous  venons  de  parvenir,  dans  le  cas  simple  du  choc  direct  de 
<leux  corps  sphériques  homogènes,  peuvent  être  immédiate- 
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ment  généralisées.  On  peut  dire  que,  toutes  les  fois  qu’il  se 
produit  un  choc  entre  deux  solides  naturels,  ce  choc  est  ac- 
compagné d’une  perte  de  force  vive  plus  ou  moins  grande,  qui 
^st  due  aux  déplacements  persistants  et  aux  vibrations  des 
molécules  des  deux  solides. 

§ 254*  GlisHcmcnt  de  deux  solides  naturels  l’un  sur  l’mitre* 

— Lorsque  deux  solides  naturels  glissent  l’un  sur  l’autre,  soit 
que  l’un  de  ces  deux  solides  reste  immobile,  ou  bien  qu’ils 
soient  tous  deux  en  mouvement,  il  se  présente,  dans  le  voisinage 
de  leurs  points  de  contact,  des  circonstances  analogues  à celles 
que  nous  venons  d’indiquer  dans  le  choc.  Chacun  des  deux 
solides  tend  à retenir  vers  lui  les  molécules  de  l’autre  solide  qui 
sont  très-rapprochées  de  sa  surface.  Ces  molécules,  ainsi  déran- 
gées de  leurs  positions  naturelles  dans  le  corps  auquel  elles 
appartienirent,  puis  abandonnées  à elles-mêmes  par  suite  de  la 
continuation  du  glissement  des  deux  corps,  reviennent  plus  ou 
moins  exactement  dans  ces  positions;  si  elles  y reviennent,  elles 
les  dépassent  en  vertu  de  leur  vitesse  acquise,  et  prennent  ainsi 
un  mouvement  vibratoire  qui  se  transmet  dans  toute  l’étendue 
du  corps.  Le  glissement  dont  il  s’agit  doit  donc  être  accompagné 
-d’une  perte  de  force  vive  due  aux  déplacements  moléculaires 
persistants  et  aux  vibrations  des  deux  corps. 

On  conçoit  que,  pour  chacun  des  points  de  contact  des  deux 
solides,  on  puisse  subtituer  aux  phénomènes  complexes  que 
nous  venons  d’indiquer,  des  forces  résistantes  dont  le  travail 
corresponde  à la  perte  de  force  vive  qu’ils  occasionnent;  on 
peut,  par  exemple,  regarder  les  deux  solides  comme  étant  dans 
les  mêmes  conditions  que  s’ils  étaient  de  forme  invariable,  et 
<|u’un  ressort  en  hélice  fût  interposé  entre  eux  de  telle  manière 
que,  s’attachant  à l’un  d’eux  par  une  de  ses  extrémités,  et  à 
l’autre  par  son  autre  extrémité,  il  tendit  à s’opposer  à la  conti- 
jiiiation  du  glissement  du  premier  solide  sur  le  second.  Cette 
force  résistante,  que  nous  supposons  appliquée  à chacun  des 
deux  solides,  et  dont  on  se  fait  une  idée  assez  nette  en  l’assimi- 
lant à l’action  du  ressort  dont  nous  venons  de  parler,  sc  nomme 
résistance  au  glissement^  ou  simplement  frottement,  Nous  avons 
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déjà  employé  ces  expressions  pour  désigner  la  force  (jui  agit 
d’une  manière  analogue,  dans  le  cas  où  l’on  cherche  à déter- 
miner le  glissement  de  deux  solides  l’un  sur  l’autre  ^0:2); 
mais  il  ne  peut  en  résulter  aucun  inconvénient  dans  les  applica- 
tions, puisqu’on  saura  toujours  si  elles  doivent  avoir  la  signili- 
calion  que  nous  leur  attribuons  actuellement,  ou  bien  celle  que 
nous  leur  avions  donnée  précédemment,  suivant  qu’il  y aura 
réellement  un  glissement  entre  les  deux  corps  considérés,  ou 
bien  seulement  une  tendance  au  glissement.  D’ailleurs,  pour 
éviter  toute  ambiguïté,  il  arrive  souvent  qu’on  distingue  les 
deux  espèces  de  résistance  au  glissement  dont  il  s’agit,  eu 
donnant  à l’une  le  nom  de  frollement  pendant  le  mouvement , et 
à l’autre  celui  de  frottement  au  départ. 

Ainsi,  d’après  les  explications  dans  lesquelles  nous  venons 
d’entrer,  on  peut  ne  pas  se  préoccuper  des  mouvements  molé- 
culaires développés  par  le  glissement  de  deux  solides  naturels 
l’un  sur  l’autre,  lorsque  ces  deux  solides  ne  se  louchent  que  par 
un  point,  pourvu  que  l’on  regarde  les  deux  solides  comme  soumis 
chacun  à l’action  d’un  frottement  dû  à la  présence  de  l’autre  so- 
lide. Les  deux  forces  de  frottement,  appliquées  ainsi  aux  points 
des  deux  solides  par  lesquels  ils  se  louchent,  sont  égales  et  di- 
rectement opposées;  leur  direction  est  la  même  que  celle  du 
glissement  élémentaire  qui  a lieu  à partir  de  l’instant  considéré, 
et  par  conséquent  se  trouve  dans  le  plan  tangent  commun  aux 
deux  solides,  mené  par  leur  point  de  contact  (§  05).  Le  travail 
élémentaire  de  chacune  de  ces  forces  de  frottement  s’obtient  ei> 
la  multipliant  par  la  projection  du  déplacement  élémentaire 
absolu  de  son  point  d’application  sur  sa  direction  ; et  la  sqmme 
des  travaux  analogues,  pour  les  deux  forces  de  frottement,  est 
égale  au  produit  de  l’intensité  de  chacune  d’elles  par  le  glis- 
sement élémentaire  des  deux  solides  (§  175). 

Lorsque  deux  solides  naturels  glissent  l’un  sur  l’autre*  en  se 
touchant  par  plusieurs  points  isolés,  et  même  par  un  très-grand 
nombre  de  points  répartis  le  long  d’une  ligne  ou  dans  toute  l’é- 
tendue d’une  certaine  surface,  on  peut  dire  pour  chacun  de  leurs 
points  de  contact  ce  que  nous  venons  de  dire  pour  leur  point  de 
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contact  unique,  dans  le  cas  où  il  n’y  en  a qu’un.  On  peut  consi- 
dérer, à cliacun  de  ces  points  de  contact,  deux  forces  de  frotte- 
ment égales. et  de  sens  contraire,  appliquées  l’une  à un  des  deux 
solides  et  l’autre  à l’autre  solide,  et  ayant  même  direction  que 
le  glissement  élémentaire  des  deux  solides  au  point  dont  il  s’agit. 

Dans  le  cas  particulier  où  les  deux  solides  qui  glissent  Tun 
sur  l’aulre  se  touchent  par  une  face  plane,  et  où  leur  mouvement 
pendant  un  élément  de  temps  est  un  mouvement  de  translation, 
dont  la  direction  est  nécessairement  parallèle  à la  face  plane  de 
contact,  il  est  aisé  de  voir  ’ que  toutes  les  forces  de  frottement 
appliquées  à l’un  de  ces  solides  sont  parallèles  entre  elles  et  di- 
rigées dans  le  même  sens;  ces  forces  peuvent  donc  être  rem-, 
placées  par  une  force  unique  égale  à leur  somme,  et- dirigée 
comme  elles  suivant  la  direction  du  glissement  élémentaire  des 
deux  solides.  Dans  ce  cas,  on  peut  regarder  les  deux  solides 
comme  étant  soumis  chacun  à une  seule  force  de  frottement, 
dont  l’intensité  constituera  le  frottement  total  des  deux  solides 
l’un  sur  l’autre.  Ces  deux  forces  de  frottement  sont  d’ailleurs 
dans  le  meme  cas  que  celles  qui  correspondent  à chaque  point 
de  contact  pris  séparément;  leurs  travaux  pendant  un  élément 
de  temps  quelconque  s’évaluent  conformément  à ce  que  nous 
avons  dit  il  n’y  a qu’un  instant. 

Des  expériences,  faites  dans  le  cas  particulier  dont  nous  ve- 
nons de  parler,  ont  fait  connaître  les  lois  du  frottement  pendant 
le  mouvement.  En  faisant  varier  l’étendue  de  la  face  plane  par 
laquelle  les  deux  solides  se  touchent,  la  pression  totale  que 
chacun  de  ces  deux  solides  exerce  sur  l’autre  suivant  la  per- 
pendiculaire à cette  face  de  contact,  et  la  vitesse  du  glissement, 
on  a trouvé  que  : 1”  le  frottement  est  proportionnel  à la  pres- 
sion il  est  indépendant  de  l’étendue  des  surfaces  frottantes 

il  est  aussi  indépendant  de  la  vitesse  de  glissement  des  deux 
solides.  Les  deux  premières  de  ces  trois  lois  sont  exaetement 
les  mêmes  que  celles  qui  se  rapportent  au  frottement  au  dé- 
part (§  202). 

Il  est  naturel  de  regarder  le  frottement  qui  se  développe  en 
chaque  point  de  contact  de  deux  solides  qui  glissent  l’un  sur 
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l’autre  comme  satisfaisant  aux  lois  qui  viennent  d’être  énon- 
cées, à l’exception  toutefois  de  la  seconde,  qui  n’a  plus  de  sens 
quand  il  ne  s’ai^it  que  d’un  seul  point  de  contact. 

Nous  désignerons  toujours  le  rapport  du  frottement  à la  pres- 
sion sous  le  nom  de  coefficient  de  frollement.  Ce  rapport  dépend 
' uniquement  de  la  nature  des  surfaces  des  corps  qui  glissent  l’un 
sur  l’autre.  L’e.xpérience  montre  que,  pour  les  mêmes  corps,  la 
valeur  de  ce  rapport  qui  correspond  au  frottement  pendant  le 
mouvement  est  généralement  plus  petite  que  celle  qui  corres- 
pond au  frottement  au  départ. 

Nous  donnerons  également  le  nom  à'anglc  de  frottement  à 
.l’angle  dont  la  tangente  est  égale  au  coefficient  de  frottement. 
Si  l’on  considère,  en  chaque  point  de  contact  de  deux  solides  qui 
glissent  l’un  sur  l’autre,  la  résultante  de  la  pre.ssion  et  du  frot- 
tement appliquées  à l’un  des  deux  solides,  c’est-à-dire  l’action 
totale  que  ce  solide  éprouve  de  la  part  de  l’autre  en  ce  point,  il 
est  aisé  de  voir  qu’elle  fait  avec  la  normale  commune  un  angle 
égal  à l’angle  de  frottement  correspondant;  cette  action  totale 
est  d’ailleurs  dirigée  dans  le  plan  mené  par  la  normale  commune 
et  par  la  direction  du  glissement  élémentaire  qui  a lieu  en  ce 
point  de  contact. 

§ i255.  Roulement  de  deu.x  solides  naturels  l’un 
sur  Tauire.  — Lorsque  deux  solides  naturels  arrondis  roulent 
l’un  sur  l’autre,  il  se  produit  des  phénomènes  analogues  à ceux 
que  nous  venons  de  faire  connaître  dans  le  cas  du  glissement. 
Les  pressions  égales  et  contraires,  que  ces  deux  solides  exercent 
l’un  sur  l’autre,  déterminent  pour  chacun  d’eux  une  déformation 
dans  le  voisinage  de  leurs  points  de  contact.  Les  points  de  con- 
lact  se  déplaçant  sur  les  deux  solides,  par  suite  de  la  continua- 
tion du  roulement,  la  déformation  dont  il  s’agit  tend  à disparaî- 
tre ; mais,  ou  bien  les  molécules  ne  reviennent  pas  exactement 
à leurs  positions  primitives,  ou  bien  elles  y reviennent  en  prenant 
un  mouvement  vibratoire  : on  peut  donc  dire  encore  que  le  rou- 
lement de  deux  solides  naturels  l’un  sur  l’autre  est  accompagné 
d’une  perte  de  force  vive  due  aux  déplacements  moléculaires 
persistants  et  aux  vibrations  des  deux  solides. 


MOUVEMENT  DES  SOLIDES  NATURELS. 


m 


On  conçoit  encore  que  l’on  puisse  substituer  à ces  phéno- 
mènes, qui  se  passent  dans  le  roulement  de  deux  corps  l’un  sur 
l’autre,  l’action  de  certaines  forces  résistantes  capables  d’occa- 
sionner la  même  perle  de  force  vive.  Mais,  pour  nous  rendre  un 
compte  exact  de  la  manière  dont  celte  substitution  peut  se  faire, 
il  est  nécessaire  de  se  reporter  aux  expériences  faites  par  Cou- 
lomb pour  arriver  à la  connaissance  des  lois  de  la  résistance  au 
roulement. 

Un  corps  cylindrique  M,  fig.  116,  étant  posé  sur  une  surface 
plane  et  horizontale  1111,  Coulomb 


génératrices,  pour  déterminer  son 
roulement.  Il  a trouvé  que  cette  force 

variait  proportionnellement  au  poids  P du  cylindre,  et  en  rai- 
son inverse  de  son  diamètre  D ; en  sorte  qu’il  a pu  la  représen- 
ter par 


k étant  un  coefficient  qui  ne  dépend  que  de  la  nature  des  sur- 
faces en  contact.  Une  force  de  traction  convenable,  appliquée 
au  cylindre  M suivant  la  verticale  CC',  peut  également  détermi- 
ner son  roulement  dans  le  même  sens.  Coulomb  a trouvé  que 
celte  force  varie  aussi  proportionnellement  au  poids  du  cylindre 
et  en  raison  inverse  de  son  diamètre,  mais  que,  dans  chaque 
cas,  elle  est  double  de  celle  qui  doit  être  appliquée  suivant  BB' 
pour  produire  le  même  effet.  Ce  résultat  s’explique  facilement, 
si  l’on  observe  que  le  mouvement  qu’èn  cherche  à faire  prendre 
au  cylindre,  en  le  tirant  suivant  BB'  ou  CC',  est  une  rotation 
instantanée  autour  d’un  axe  qui  coïncide  avec  son  arête  infé- 
rieure A,  et  qu’en  conséquence  les  choses  se  passent  au  com- 
mencement du  roulement  comme  si  le  cylindre  était  assujetti  à 
tourner  autour  de  cet  axe  ; de  quelque  manière  que  la  force  de 
traction  lui  soit  appliquée,  pour  vaincre  la  résistance  qui  s’op- 


a cherché  quelle  était  la  force  de 
traction  qu’il  fallait  lui  appliquer 
horizontalement  en  B,  suivant  une 
direction  BB'  perpendiculaire  à ses 


‘ ^Bigilized  by  Google 


AU  LIVRE  IV.  — DYNAMIQUE.  TROISIÈME  PARTIE. 

pose  au  mouvement  dont  il  s’agit,  il  faut  que  le  moment  de 
cette  force  par  rapport  à l’arète  A ait  une  même  valeur  : donc, 
lorsque  celte  force  agit  suivant  CG',  elle  doit  être  double  de  ce 
qu’elle  est  lorsqu’elle  agit  suivant  BB',  puisque  la  distance  de 
sa  direction  à l’arête  A est  deux  fois  plus  petite  que  dans  ce  der- 
nier cas.  , 

Si  l’on  examine  de  près  ce  qui  se  passe  dans  l’expérience  qui 
vient  d’être  indiquée,  on  verra  que  ce  n’est  pas  seulement  une 
force,  mais  bien  un  couple  que  l’on  applique  au  cylindre  pour 
vaincre  la  résistance  au  roulement.  Considérons,  par  exemple, 
le  cas  où  l’on  exerce  une  force  de  traction  F suivant  CC'.  Tant 
que  celte  force  F n’est  pas  suffisaininent  grande,  le  cylindre 
reste  immobile;  mais  il  est  clair  que  la  pression  totale  qu’il 
exerce  sur  le  plan  IIII  est  égale  à son  poids  P augmenté  de  F,  et 
que  par  conséquent  il  éprouve  de  la  part  du  plan  IIII  une  réac- 
tion égale  à P-|-F  dirigée  verticalement  et  de  bas  en  haut,  tan- 
dis que  cette  réaction  était  simplement  égale  à P,  quand  la  force  F 
n’agissait  pas.  L’application  de  la  force  F au  point  C,  suivant  la 
direction  CC',  détermine  donc  en  même  temps  l’action  d’une 
autre  force  égale  à F agissant  en  A verticalement  et  de  bas  en 
haut  ; c’est-à-dire  que,  en  exerçant  la  force  de  traction  F sur  le 
point  G,  on  applique  réellement  au  cylindre  un  couple  ayant 
pour  force  F et  pour  bras  de  levier  le  rayon  du  cylindre.  On 
arrive  facilement  à une  conséquence  analogue,  en  considérant 
le  cas  où  l’on  cherche  à mettre  le  cylindre  en  mouvement  au 
moyen  d’une  force  appliquée  suivant  BB'.  Ainsi  c’est  au  moyen 
d’un  couple  qu’on  parvient  à vaincre  la  résistance  au  roulement, 
et  par  conséquent  on  peut  regarder  cette  résistance  comme  étant 
elle-même  un  couple  qui  agit  dans  un  plan  perpendiculaire  à 
l’arête  A,  en  sens  contraire  du  roulement  qu’on  tend  à produire. 

La  force  de  traction  qu’il  faut  appliquer  en  B,  pour  déterminer 
le  roulement  du  cylindre,  étant  égale  à 


comme  nous  l’avons  dit , et  par  conséquent  celle  qu’on  doit 
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appliquer  en  C pour  produire  le  même  effet  ayant  pour  valeur 


le  moment  du  couple  à l’aide  duquel  on  parvient  à vaincre  la 
résistance  au  roulement  est  exprimé  par 

2i?xiî  = AP. 

1)  'i 

On  peut  donc  dire  que  la  résistance  au  roulement  est  un  couple 
dont  le  moment  a pour  valeur  A:P  ; c’est-à-dire  que  cette  résis- 
tance est  proportionnelle  au  poids  P du  cylindre  et  indépendante 
de  son  diamètre  D. 

Les  expériences  que  nous  venons  de  rappeler  et  d’analyser, 
ne  font  connaître  que  la  résistance  qui  se  développe  lorsque 
l’on  cherche  à faire  rouler  un  cylindre  pesant  sur  un  plan  sur 
lequel  il  repose;  elles  ne  se  rapportent  en  aucune  manière  à la 
résistance  analogue  qui  se  développe  lorsque  le  cylindre  est 
déjà  en  mouvement  depuis  un  certain  temps,  et  qu’il  continue  à 
rouler  ; mais  on  peut  admettre  que,  dans  le  second  cas,  la  résis- 
tance au  roulement  suit  les  mêmes  lois  que  dans  le  premier  cas. 
Seulement  le  coefficient  A:,  qui  entre  dans  l’expression  du  mo- 
ment de  cette  résistance  au  roulement,  devra  être  regardé 
comme  n’ayant  généralement  pas  la  même  valeur,  pour  les 
mômes  corps,  suivant  qu’il  se  rapporte  à la  résistance  qui  se  dé- 
veloppe au  commencement  du  roulement  ou  bien  à celle  qui  se 
développe  pendant  le  roulement. 

D’après  cela,  lorsque  deux  solides  naturels  rouleront  l’un  sur 
l’autre,  nous  pourrons  regarder  chacun  des  deux  solides  comme 
soumis  à l’action  d’un  couple  résistant,  dont  le  moment,  propor- 
tionnel à la  pression  normale  N qu’ils  exercent  l’un  sur  l’autre, 
et  indépendant  de  la  courbure  de  leurs  surfaces,  sera  exprimé 
par 

AN, 

k étant  un  coefficient  qui  dépend  uniquement  de  la  nature  des 
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surfaces  des  deux  solides  dans  le  voisinage  de  leurs  points  de 
contact.  Ce  couple  résistant  sera  dirigé  dans  un  plan  perpendi- 
culaire à l’axe  instantané  autour  duquel  s’effectuera  le  roulement 
élémentaire  absolu  ou  relatif  d’un  des  solides  sur  l’autre,  et  dans 
un  sens  tel  qu’il  tende  à s’opposer  à la  continuation  du  roule- 
ment. Le  couple  résistant  appliqué  à l’un  des  deux  solides  sera 
d’ailleurs  égal  et  directement  contraire  au  couple  résistant  ap- 
pliqué à l’autre  solide.  Si  l’un  des  deux  solides  reste  immobile, 
et  si  la  vitesse  angulaire  de  l’autre  solide  dans  son  roulement 
instantané  sur  le  premier  est  J,  il  est  aisé  de  voir  que  la  somme 
des  travaux  développés  pendant  le  temps  dt,  par  les  deux  forces 
du  couple  résistant  appliqué  à ce  second  solide,  a pour  valeur 

Dans  le  cas  où  les  deux  solides  sont  l’un  et  l’autre  en  mouve- 
ment, cette  expression  représente  encore  la  somme  des  travaux 
dus  aux  forces  des  deux  couples  résistants  égaux  et  contraires 
que  nous  regardons  comme  appliqués  aux  deux  solides,  m étant 
la  vitesse  angulaire  dans  le  roulement  relatif  de  l’un  des  deux  so- 
lides sur  l’autre  ; car  on  sait  que  la  somme  des  travaux  dus  à des 
forces  qui  sont  deux  à deux  égales  et  directement  opposées  ne 
dépend  que  du  mouvement  relatif  des  points  d’application  de  ces 
forces  (§  175),  et  par  conséquent,  dans  le  cas  qui  nous  occupe, 
la  somme  des  travaux  dus  aux  forces  des  deux  couples  résistants 
est  la  même  que  si  le  roulement  relatif  d’un  des  deux  solides 
sur  l’autre  était  un  roulement  absolu. 

§ 25G.  Exemples  du  mouvement  des  solides  natu- 
rels. — Glissement  d’un  cotys  pesant  sur  un  plan  incliné.  — 
Si  un  corps  solide,  posé  sur  un  plan  incliné,  et  soumis  à la  seule 
action  de  la  pesanteur,  cède  à cette  action  et  se  met  à glisser 
parallèlement  à la  ligne  de  plus  grande  pente  du  plan,  il 
éprouve  de  la  part  du  plan  un  frottement  qui  agit  en  sens  con- 
traire de  son  mouvement.  Soient  m la  masse  du  corps,  et  ^ l’an- 
gle que  le  plan  incliné  fait  avec  l’horizon.  Si  l’on  décompose  le 
poids  mg  du  corps  en  deux  composantes,  dont  l’une  mg  cos  ® 
agisse  perpendiculairement  au  plan , et  l’autre  mg  sin  f agisse 
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parallèlement  à ce  plan,  mg  cos  ^ sera  la  pression  exercée  par 
le  corps  sur  le  plan  pendant  son  mouvement  (§  131);  et  par 
suite  le  frottement  qu’il  éprouve  de  la  part  du  plan  aura  pour 
expression 

fmg  cos  cp, 

/étant  le  coefficient  de  frottement.  Ce  frottement  agit  en  sens 
contraire  du  mouvement,  et,  par  conséquent,  en  sens  contraire 
de  la  composante  w^sin  <p  du  poids  du  corps;  donc  on  peut  dire 
que  le  corps  se  meut  en  ligne  droite  sous  l’action  d’une  force 
égale  à 

mg  sin  <p  — fmg  cos  cp. 

Cette  force  étant  constante,  le  mouvement  du  corps  est  unifor- 
mément varié,  et  l’accélération  de  ce  mouvement  est  égale  à 

g (sin  <p  — /"cos  o). 

Si  nous  remplaçons  f par  tang  «,  cette  expression  deviendra 

sin  (O  — a) 

g — il : 

cos  a 

donc  le  mouvement  du  corps  sera  accéléré  ou  retardé,  suivant 
que  l’angle  'f  sera  plus  grand  ou  plus  petit  que  l’angle  de  frot- 
tement ÎC. 

Supposons  que  l’on 
fasse  remonter  le  corps 
pesant  le  long  de  la  ligne 
de  plus  grande  pente  du 
plan,  en  lui  appliquant 
une  force  constante  F 
dont  la  direction  fasse 
un  angle  ^ avec  .cette 
ligne  de  plus  grande 
pente,  fig.  117.  Les 
projections  du  poids 
mg  et  de  la  force  F sur  la  perpendiculaire  au  plan  auront  pour 
valeurs 
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. mg  cos  F siii  P ; 


et  leur  différence 


mg  cos  O — F sin  p, 


qui  sera  nécessairement  positive  si  le  corps  reste  en  contact  avec 
le  plan,  sera  la  pression  normale  du  corps  sur  le  plan  : le  frot- 
tement aura  donc  pour  valeur 

f{mg  cos  9 — F sin  p). 

La  projection  de  la  force  F suivant  la  direction  du  mouvement 
sera  égale  à 

F cos  P; 

si  l’on  en  retranche  la  projection 


mg  sin  o 

du  poids  du  corps  sur  la  même  direction,  ainsi  que  le  frottement 
dont  on  vient  de  trouver  l’expression,  on  aura 

F cos  P — mg  sin  9 — f{mg  cos  9 — F sin  |S) 

pour  la  force  qui  agit  sur  le  mobile  suivant  la  direction  de  son 
mouvement  rectiligne,  et  qui  tend  constamment  à modifier  sa 
vitesse.  Cette  force  étant  constante,  il  s’ensuit  que  le  mouve- 
ment du  corps  est  uniformément  varié.  Son  mouvement  sera 
uniforme,  si  l’on  a 


F cos  |S  — mg  sin  9 — f{mg  cos  9 — F sin  /3)  = 0, 
d’où  l’on  tire 


F = 


sin  9 4-  /■  cos  9 
C0Sj6  /“sin/3 


= mg 


sin  (9  4-  a) 
cos  (jS  — a)’ 


a étant  l’angle  de  frottement.  On  voit,  par  ce  dernier  résultat, 
que  la  force  F,  capable  de  faire  remonter  uniformément  le  corps 
sur  le  plan,  varie  de  grandeur  avec  l’angle  p que  sa  direction 
fait  avec  le  plan;  cette  force  F est  un  minimum  lorsque  p=  u. 
C’est  ce  qu’on  peut  reconnaître  facilement  par  des  considérations 
géométriques,  si  l’on  remarque  que  la  réaction  totale  du  plan 
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sur  le  corps  (résultante  de  la  pression  et  du  frottement)*  est  di- 
rigée suivant  une  ligne  MR'  faisant  l’angle  a avec  la  normale 
MN'  (§  i254),  et  qu’cn  conséquence,  pour  que  la  vitesse  du 
corps  ne  change  pas,  il  faut  que  la  résultante  des  forces  F et  mr/' 
soit  égale  et  directement  opposée  à cette  réaction  totale;  en 
sorte  que,  si  l’on  mène  par  l’extrémité  P de  la  droite  qui  repré- 
sente la  force  mg  une  ligne  PS  parallèle  à la  direction  de  F, 
jusqu’à  la  rencontre  de  MR,  prolongement  de  MR',  la  longueur 
PS  fera  connaître  la  grandeur  de  la  force  F : donc,  pour  que  F 
soit  un  minimum,  il  faut  que  la  parallèle  à sa  direction  menée 
du  point  P à la  ligne  MR  soit  la  perpendiculaire  PU  abaissée  de 
P sur  MR,  et  par  suite,  il  faut  que  cette  direction  de  F,  perpen- 
diculaire à MR,  fasse  avec  le  plan  un  angle  |3  égal  à «. 

§257.  Mouvement  d'une  bille  de  billard.  — Cherchons  à nous 
rendre  compte  des  circonstances  que  présente  le  mouvement 
d’une  bille  sur  un  billard,  en  supposant  que  cette  bille  ait  été 
animée  tout  d’abord  d’un  mouvement  de  translation  et  d’un 
mouvement  de  rotation  autour  de  son  centre,  et  que  l’axe  de  la 
rotation  initiale  soit  dirigé  perpendiculairement  au  plan  vertical 
mené  par  la  direction  de  la  vitesse  initiale  de  son  centre.  Il  est 
aisé  de  voir  d’abord  que,  en  raison  de  la  symétrie,  le  centre  de 
la  bille  ne  sortira  pas  du  plan  vertiçaUdont  on  vient  de  parler, 
et  que,  par  conséquent,  ce  point  se  moiivra  en  ligne  droite,  sui- 
vant la  direction  de  la  vitesse  qu’il  avait  au  commencement  du 
mouvement;  de  plus,  par  la  même  raison,  l’axe  de  rotation  de 
la  bille,  dans  son  mouvement  autour  de  son  centre,  restera  tou- 
jours parallèle  à sa  direction  primitive.  Si  les  sens  de  la  transla- 
tion et  de  la  rotation  initiales  de  la  bille  sont  ceux  qu’indiquent 
les  flèches  ci-contre, /îg^.  118,  il  est  aisé  de  voir  qu’il  se  déve- 
loppe aiî  point  A un  frottement  di- 
rigé en  sens  contraire  du  mouve- 
ment de  translation.  Ce  frottement, 
égal  à fUg,  si  M est  la  masse  de  la 
bille,  tend  à ralentir  à la  fois  le  >\ 
mouvement  du  centre  C,  et  le  mouvement  de  rotation  autour  de 
ce  point;  en  sorte  que  si  l’on  désigne  par  v la  vitesse  du  point  C, 
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♦H  par  f>)  la  vitesse  angulaire  de  la  bille  dans  sa  rotation  autour 
de  ce  point,  on  aura 

(Iv . tlo) /Mf/H 

Tl~  ~iïi  ~ 


U étant  le  rayon  de  la  bille,  et  'imr-  son  moment  d’inertie  pris 
par  rapport  à un  de  ses  diamètres.  Or  on  sait  (!^  238)  que  l’on  a 


dans  ce  cas 


= .M . I : 

i) 


(Im 


la  valeur  de  — se  réduit  donc  à 
(U 


(Ib)  2 Ifi 


En  intégrant,  on  trouve 


f-  = Vo  — fgty 


W (r)^ 


i\  et  W(,  étant  les  valeurs  initiales  de  v et  de  w.  La  vitesse  v du 
centre  de  la  bille,  et  sa  vitesse  angulaire  'o  autour  de  ce  point, 
vont  continuellement  en  diminuant.  Bientét  une  de  ces  deux 
quantités  devient  égale  à zéro  ; comme  le  glissement  de  la  bille 
sur  le  billard  ne  cesse  pas  encore  d’exister  à cet  instant,  cette 
quantité  qui  s’est  annulée  la  première  devient  négative,  et  aug- 
mente dès  lors  de  plus  en  plus  en  valeur  absolue,  pendant  que 
l’autre  quantité  continue  à décroître  : il  arrive  donc,  au  bout  de 
quelque  temps,  que  l’on  a 

t'  4-  Uo)  = 0. 

A l’instant  où  cette  condition  est  remplie,  le  point  le  plus  bas 
de  la  bille  «st  animé  à la  fois  de  deux  vitesses  égales  et  con- 
traires ; ce  point  a donc  une  vitesse  absolue  nulle,  et  par  consé- 
quent, il  cesse  d’y  avoir  glissement  de  la  bille  sur  le  billard  ; 
dès  lors  le  frottement  n’agit  plus,  la  bille  roule  sur  le  billard, 
et  ce  roulement  s’effectue  uniformément,  si  toutefois  on  néglige 
la  résistance  au  roulement  dont  l’effet  consiste  à diminuer  peu 
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à peu  la  vitesse  de  la  bille  dans  cette  derniiîre  partie  de  son  mou- 
vement. 

D’apfès  cela,  si  nous  nous  reportons  aux  valeurs  de  v et  de  <» 
en  fonction  de  t,  c’est  lorsque  l’on  aura 

f ^ l'o  + lb<>o 

7 fg 

que  la  bille  cessera  de  glisser  pour  commencer  à rouler.  Cette 
valeur  de  t est  comprise  entre  les  valeurs 

_ l’o  , 2 U«„ 

t = 7-’  t — zr-jr-y 

fg  ^ fg 


pour  lesquelles  on  a r = O ou  &>  = 0.  Si  est  plus  grand  que 

i t/ 


[\ 


w s’annulera  avant  r,  et  le  roulement  qui  succédera  au 


■■  fs 

glissement,  se  fera  dans  le  sens  de  la  vitesse  t’o-  Si,  au  contraire, 
est  plus  petit  que  I v s’annulera  avant  w,  et  la  l)ille 

fs  fg 

t' 

roulera,  en  revenant  vers  son  point  île  départ.  Enfin,  si  -r  est 

!s 

Kw 

égala  1 “7-^,  U et  s’annuleront  en  même  temps,  et  la  bille, 
/ 

au  lieu  de  rouler  dans  un  sens  ou  dans  l’autre,  restera  immobile 
sur  le  billard. 

Dans  le  cas  général  où  l’axe  autour  duquel  s’effectue  la  rotation 
initiale  de  la  bille  n’est  pas  perpendiculaire  à la  direction  du  mou- 
vement de  son  centre,  le  frottement  qu’elle  éprouve  change  à 
chaque  instant  la  direction  de  ce  dernier  mouvement,  c’est-à-dire 
que  la  bille  se  meut  en  ligne  courbe.  C’est  ainsi  qu’on  peut  se 
rendre  compte  des  effets  que  l’on  produit  au  jeu  de  billard,  en 
donnant  à une  bille,'à  la  fois  un  mouvement  de  translation  et  un 
mouvement  de  rotation  autour  de  son  centre. 

§ 258.  Roulement  (Tun  cylindre  pesant  sur  un  plan  incliné, 
— Supposons  qu’un  cylindre  homogène  descende  en  roulant 
sur  un  plan  incliné,  sous  la  seule  action  de  la  pesanteur,  de 
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telle  manière  que  son  axe  de  figure  reste  toujours  parallèle  à la 
trace  horizontale  du  plan.  La  vitesse  angulaire  du  corps,  dans 
son  mouvement  de  rotation  autour  de  son  axe,  va  en  s'accélé- 
rant, de  même  que  la  vitesse  de  son  centre  de  gravité;  et  cela 
ne  peut  avoir  lieu  qu’autant  que  ce  corps  éprouve  de  la  part  du 
plan  une  réaction  tangentielle  F dirigée  en  sens  contraire  du 
mouvement  de  son  centre  de  gravité.  Si  nous  désignons  par  M la 
masse  du  cylindre,  par  R son  rayon,  par  v la  vitesse  de  son 
centre  de  gravite,  par  w la  vitesse  angulaire  avec  laquelle  il  tourne 
autour  de  ce  point,  et  par  l’angle  que  le  plan  incliné  fait  avec 
l’horizon,  nous  aurons 

M<7  sin  9 — F 


pour  la  somme  des  projections  des  forces  extérieures  sur  la  di- 
rection du  mouvement  du  contre  de  gravité,  et  par  suite  ce  mou- 
vement sera  déterminé  par  l’équation 


(h 


V 


nous  aurons  aussi  FR  pour  la  somme  des  moments  des  forces 
extérieures  par  rapport  à l’axe  du  cylindre,  de  sorte  que  le 
mouvement  de  rotation  autour  de  cet  axe  sera  déterminé  par 
l’équation 


(}iù 

Tt 


FR 

x?wr- 


ou  bien,  en  remplaçant  le  moment  d’inertie  Duv-  par  sa  valeur 
i-  MR^  (§  238), 


Mais  V doit  être  égal  à R&>,  puisqu’il  y a roulement  du  cylindre  sur 
le  plan  : on  en  déduit 


F 2F 
q sin  CO  — rj  = -TT-’ 

MM 
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d’où 

,,  M|7  siiî  9 

l<  — 

3 


UKÎ 


Le  frotlement  que  le  cylindre  éprouverait  de  la  part  du  plan,  s’il 
glissait  au  lieu  de  rouler,  serait  égal  à fMg  cos  9,  en  désignant 
par  f le  coefficient  de  frottement;  la  réaction  F que  le  plan 
exerce  sur  le  cylindre,  quand  il  y a simplement  roulement,  ne 
pouvant  pas  être  supérieure  à ce  frottement,  il  faut  qu’on  ait 


y\ff  si  11  9 


O 


< p\g  cos  9, 


c’est-à-dire 


tang  9 < 3/*. 


Lor.sque  cette  condition  est  remplie,  le  cylindre  roule  sur  le 

plan,  et  l’on  trouve  les  valeurs  de  v et  de  w au  moyen  des  relations 

établies  précédemment,  dans  lesquelles  on  remplace  F par  sa 

, Mz/sin^. 
valeur  - - 

Si  l’on  avait 

lang  9 > 3/*, 


le  cylindre  ne  roulerait  pas  sur  le  plan  ; mais  il  glisserait,  et  le 
frottement  qu’il  éprouverait  le  ferait  également  tourner  autour  de 
son  axe.  En  désignant  par  F ce  frottement,  on  aurait  encore  pour 
déterminer  v et  «,  les  équations 


dv  V 


dt  ~ MK’ 


seulement,  au  lieu  de  chercher  la  valeur  de*  F de  manière  que 
l’on  ait  V = Uw,  on  devrait  supposer 

F ==  pig  cos  9. 

Dans  ce  qui  précède,  nous  avons  négligé  la  résistance  au  rou- 
lement à laquelle  le  cylindre  est  soumis  pendant  qu’il  roule  sur 
le  plan.  Voici  comment  on  pourrait  en  tenir  compte.  Cette  ré- 
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sistance  au  roulement,  que  nous  pouvons  assimiler  à un  couple 
(5^  ^55),  n’influe  pas  directement  sur  le  mouvement  du  centre  de 
p:ravité  du  cylindre;  en  sorte  que,  si  la  réaction  tangentielle 
du  plan  sur  le  cylindre  est  toujours  désignée  par  F,  on  aura 
encore 

(Iv  . F 

Four  trouver  l’équation  du  mouvement  de  rotation  du  cylindre 
autour  de  son  axe,  nous  observerons  que  le  moment  du  couple 
dont  il  vient  d’étre  question  peut  être  représenté  par  cos  y, 
A'  étant  une  quantité  qui  dépend  uniquement  de  la  nature  des 
.«:urraces  qui  se  touchent;  la  somme  des  moments  des  forces 
extérieures  par  rapport  à l’axe  du  cylindre  est  donc  égale  à 

Fit  — A.M</  cos  y ; 

et,  par  suite,  on  a 

dbi  _ FR  — A M//  cos  9 _ 2F  2Ay/  cos  y 
(U  ” ^mr-  ~ MK  K^ 

En  exprimant  ensuite  que  v est  égal  à Rw,  on  trouve  pour  F la 
valeur 

,,  M//  , . 2A- 

b = (sin  ? X Y <^0^^  V)  ; 

et,  par  conséquent,  en  tenant  compte  de  cette  valeur  de  F,  on 
peut  déterminer  complètement  v et  w.  On  voit  que,  si  la  résis- 
tance au  roulement  n’agit  pas  directement  pour  modifier  le 
mouvement  du  centre  de  gravité,  elle  n’en  influe  pas  moins  sur 
ce  mouvement  en  raison  de  l’augmentalion  qu’elle  fait  subir  à la 
réaction  tangentielle  F du  plan  sur  le  cylindre. 

On  voit  que,  lorsqu’un  cylindre  roide  sur  un  plan  incliné, 
dans  les  circonstances  que  nous  venons  d’indiquer,  l’accéléra- 
lion  du  mouvement  de  son  centre  de  gravité  est  plus  petite  que 
celle  du  mouvement  d’un  point  matériel  pesant,  qui  glisserait 
le  long  de  ce  plan  sans  en  éprouver  de  frottement,  et  cela  lors 
même  que  l’on  ne  tient  pas  compte  de  la  résistance  au  roule- 
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A\K> 

ment.  Cela  lient  à ce  que  la  pesanteur  détermine  en  même  lemp.s 
le  mouvement  de  translation  du  cylindre  le  long  du  plan,  et  son 
mouvement  de  rotation  sur  lui-même.  Le  travail  développé  par  la 
pesanteur,  pendant  que  le  centre  de  gravité  du  cylindre  descend 
d’une  certaine  hauteur,  doit  produire  non-seulement  l’accrois- 
sement de  force  vive  de  la  masse  entière  du  corps  supposé  con- 
centré à son  centre  de  gravité,  mais  encore  l’accroissement  de 
force  vive  de  ce  corps  dans  son  mouvement  autour  de  son  centre 
de  gravité  :2;i()  et  235). 
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CHAPITRE  IV 


MOUVEMENT  DES  FLUIDES. 


§ ^59.  Équations  différentielles  du  moiiTement  des 

fluides.  — Lorsqu’un  Huide  est  en  mouvement  sous  l’action  de 
diverses  forces,  on  peut  lui  étendre  la  notion  que  nous  avons 
acquise  relativement  à la  pression  en  un  point  quelconque  d’une 
masse  fluide  en  équilibre  (§  212).  Cette  notion  repose  essentiel- 
lement, il  est  vrai,  sur  l’hypothèse  de  la  fluidité  parfaite,  hypo- 
thèse qui  ne  peut  pas  être  admise  complètement,  quand  il  s’agit 
d’un  fluide  en  mouvement;  en  effet,  l’expérience  prouve  qu’il  sc 
développe  un  certain  frottement  dans  le  glissement  des  diverses 

parties  d’un  fluide  les  unes  sur  les  autres,  et  que  ce  frottement 

« 

est  d’autant  plus  grand  que  la  vitesse  de  glissement  est  elle-même 
plus  grande  ; mais  on  peut  regarder  les  choses  comme  se  passant 
de  la  même  manière  que  s’il  s’agissait  d’un  fluide  parfait,  et  que 
le  frottement  qui  sc  développe  en  réalité  fût  une  force  extérieure 
appliquée  aux  diverses  molécules  de  ce  fluide  parfait. 

D’après  cela,  on  voit  que  l’on  peut  distinguer,  en  chaque  point 
de  l’espace  occupé  par  un  fluide  en  mouvement,  et  à un  instant 
quelconque  : I®  la  pression  qui  a lieu  en  ce  point,  2®  la  masse 
spécifique  du  fluide  au  même  point,  3°  enfin  la  vitesse  de  la  mo- 
lécule  qui  y est  située.  Si  l’on  rapporte  les  positions  des  divers 
points  du  fluide  à trois  axes  coordonnés  rectangulaires,  la  con- 
naissance complète  de  la  vitesse  dont  il  vient  d’être  question 
suppose  celle  de  ses  trois  composantes  n,  u.,,  parallèles  aux 
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axes  des  x,  des  y el  des  z ; de  sorte  qu’en  y joignant  la  pression 
P et  la  masse  spécifique  p,  cela  fait  cinq  quantités  dont  on  doit 
connaître  les  valeurs,  pour  que  le  mouvement  du  fluide  soit 
connu.  Ces  cinq  quantités,  considérées  pour  un  même  point  de 
l’espace,  varient  en  général  avec  le  temps  t;  d’ailleurs,  à un 
même  instant,  elles  varient  aussi  quand  on  passe  d’un  point  de 
l’espace  à un  autre  point,  c’est-à-dire  quand  on  fait  varier  les 
coordonnées  Xy  y,  z du  point  auquel  elles  se  rapportent  : ce 
sont  donc  des  fonctions  de  /,  a?,  y,  z.  Nous  allons  établir  les 
équations  différentielles  qui  peuvent  servir  à déterminer  ces  cinq 
fonctions  inconnues. 

D’après  le  théorème  de  d’Alembert,  pour  trouver  les  équations 
du  mcvivement  d’un  système  matériel  quelconque,  on  peut  ex- 
primer qu’il  y a équilibre  entre  les  forces  qui  lui  sont  appliquées 
et  les  forces  d’inertie  de  ses  différents  points.  Nous  pouvons 
donc  ici  nous  appuyer  sur  la  théorie  de  l’équilibre  des  fluides, 
pour  établir  les  é(|uations  que  nous  cherchons.  Considérons  en 
|Kirticulier  une  molé(Mile  située  au  point  dojil  les  coordonnées 
sont  Xy  ijyZ;  désignons  par  7, 7,,  les  projections  de  son  accé- 
lération totale  sur  les  trois  axes,  et  par  X,  Y,  Z les  trois  projec- 
tions de  l’accéléralioii  totale  que  lui  communiquerait  la  résul- 
tante des  forces  extérieures  auxquelles  elle  est  soumise,  si  elle 
était  libre.  Nous  devons  exprimer  que  l’équalion  différentielle 
ih)  du  § 2 U est  satisfaite  quand  on  y remplace  X,  Y,  Z par 
X — jy  Y — 7i,  Z — jj,;  ou  bien,  ce  qui  revient  au  même,  que  la 
fonction  p satisfait  aux  trois  équations 


dp 

(ix 


— ? (Y  j); 


dp 

dy 


= ?(Y— 7i), 


f —Ji)- 


llemarquons  maintenant  que,  pendant  le  temps  dly  les  coor- 
données Xy  y,  z de  la  molécule  que  nous  considérons  s’accrois- 
sent de  udiy  u^dU  u^dt:  cl  que  par  conséquent  raccroissemeul 
qu’éprouve  la  composante  n de  sa  vitesse  a pour  valeur 


498  LIVRE  IV.  — DYNAMIQUE.  TROISIÈME  PARTIE. 

on  aura  donc  pour  la  composante  j de  Taccéléralion  totale  de 
cette  molécule 


du  . du  . du  , , 

7 = -77  + w-ï-  + Mij-  + 
dt  d.v  dy 


d.v 


du 

dz 


Si  l’on  détennine  de  même  les  valeurs  de  j^  et  y,»  et  que  l’on 
substitue  les  résultats  ainsi  obtenus  dans  les  équations  différen- 
tielles précédentes,  on  trouvera 


i dp  _ .. 

du 

du 

.%È 

du 

-O  1 

§■1 

II 

> 

~li 

dx 

Y 

dt/i 

du, 

mm  il  ‘ 

du, 

— 'ii  * 

pd</ 

~~~dt~ 

dx 

' <i,j 

dUi 

dU:> 

— Ml  — ^ 

fdz 

~~dt~ 

dx 

' dy 

du, 

U,  -T-t» 

dz 


n, 


du 


dz 


3. 


(«) 


Nous  avons  donc  déjà  trois  équations  auxquelles  doivent  satis- 
faire nos  cinq  fonctions  inconnues  p, />,  u,  w,,  Mo-  Voyons  com- 
ment nous  pourrons  en  trouver  deux  autres. 

Nous  observerons  d’abord  que  la  masse  spécifique  p est  né- 
cessairement liée  aux  vitesses  «,  u.^  des  diverses  molécules, 

indépendamment  de  toute  considération  des  forces  qui  leur  sont 
appliquées.  En  effet,  si  l’on  connaissait  m,  m,,  «o,  en  fonction  de 
07,  ijy  Z et  ty  le  mouvement  de  la  masse  fluide  serait  complète- 
ment connu;  on  pourrait  savoir  où  sont  situés  à un  instant 
quelconque  les  diverses  molécules  qui  occupaient  primitivement 
des  positions  données;  on  pourrait  savoir  en  particulier  quelles 
sont  les  molécules  qui  se  trouvent  à cet  instant  à Tintérieur  d’un 
élément  quelconque  de  volume,  et  par  conséquent  quelle  est  la 
masse  totale  du  fluide  contenu  dans  cet  élément  : donc  on  pour- 
rait en  conclure  la  valeur  de  la  masse  spécifique  du  fluide  rela- 
tive au  point  de  l’espace  où  cet  élément  de  volume  est  placé. 
Pour  trouver  la  relation  qui  existe  entre  m,  u.,  et  o,  considé- 
rons le  fluide  contenu,  au  bout  du  temps  f,  dans  un  parallélipi- 
pède  rectangle  dont  les  arêtes,  parallèles  aux  axes  coordonnés, 
aient  pour  valeurs  les  quantités  infiniment  petites  ;,  >?,  voyons 
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ce  qu’est  devenu  ce  fluide  à la  tin  du  temps  t + rf/,  en  vertu  du 
déplacement  de  ses  diverses  molécules,  et  exprimons  que  sa 
masse  est  la  même  dans  les  deux  cas.  Il  est  aisé  de  voir  que  le 
fluide  dont  il  s’agit,  aflectant  la  forme  d’un  parallélipipèdc  rec- 
tangle à la  fin  du  temps  f,  pourra  être  regardé  comme  ayant  en- 
core la  forme  d’un  parallélipipède  à la  fin  du  temps  t -\-dtj  que, 
les  arêtes  de  ce  nouveau  parallélipipèdc  faisant  entre  elles  des 
angles  dont  chacun  dilTère  infiniment  peu  d’un  angle  droit,  son 
volume  ne  diffère  du  produit  de  ses  trois  arêtes  que  d’une  quan- 
tité infiniment  petite  du  second  ordre  par  rapport  à lui-même, 
en  sorte  qu’on  peut  le  considérer  comme  étant  égal  à ce  pro- 
duit; enfin  que,  par  une  raison  semblable,  chacune  des  arêtes 
du  nouveau  parallélipipède  peut  être  regardée  comme  égale  à sa 
projection  sur  l’axe  coordonné  avec  lequel  elle  fait  un  angle  in- 
finiment petit.  Désignons  par  x,  y,  « les  coordonnées  du  sommet 
du  parallélipipède  primitif  qui  est  le  plus  voisin  de  l’origine  des 
coordonnées;  de  sorte  que  les  coordonnées  du  sommet  opposé 
soient  a;  y z 'ç.  Pendant  le  temps  dt,  x s’accroît  dé 

udi;  a;  -|-  ç s’accroît  donc  de  1 arête 


du  parallélipipède 


qui  était  parallèle  à l’axe  des  x à la  fin  du 


temps  f,  et  qui  avait  pour  valeur 


s’accroît  de  ? 


du  , 

— dt.  Le  vo- 
dx 


lu  me  du  parallélipipède  dont 


il  s’agit  devient  donc  égal  à 


à la  fin  du  temps  t -f-  dt.  Si  nous  multiplions  le  volume  primitif 
r v;  ç de  ce  parallélipipède  par  la  masse  spécifique  p qui  corres- 
pond au  temps  t et  au  point  dont  les  coordonnées  sont  x,  y,  J, 
nous  aurons  la  masse  du  fluide  renfermé  dans  ce  volume  à la  fin 
du  temps  L En  multipliant  de  même  le  nouveau  volume  dont 
nous  venons  de  trouver  l’expression,  par  ce  que  devient  p lors- 
qu’on y fait  croître  t de  dtj  x de  nd/,  y de  u^dt  et  z de  u^dty 
c’est-à-dire  par 


.7N) 
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• + il  + rfî  + rfi;  + rfS 


011  aura  la  masse  du  meme  fluide  considéré  à.  la  fm  du  temps 
I dt.  Ces  deux  masses  devant  être  éjïales,  on  en  conclut  faci- 
lement la  relation 


du  dUf  du  À 

dx  dy  ^ dz  ) 


do  do  dp 

+ h + ” é + dTi  + 


que  l’on  peut  mettre  sous  la  forme  plus  simple 


dp  d . pu  d . pu^  d . pu.t  _ 
dl  dæ  ^ dy  dz  ~ 


0^) 


Oulre  cette  équation  (b),  nous  pouvons  en  trouver  une  autre 
(|ui  nous  sera  fournie  par  la  nature  du  fluide.  S’il  s’agit  d’un 
fluide  incompressible,  homogène  ou  hétérogène,  la  masse  spéci- 
lique  d’une  portion  infiniment  petite  quelconque  du  fluide  res- 
tera toujours  la  même,  de  quelque  manière  que  cette  portion  du 
fluide  se  place  : donc,  d’après  ce  qui  précède,  on  aura 


dp  dp 

—r.  + U -J— 
dl  d.r 


d? 


d: 


et  par  suite  réijuation  (b)  se  réduira  à 


du  du^  du,  _ 

dx  dy  ^ dz  ~ 


S'il  s’agit  d’un  fluide  élastique,  auquel  la  loi  de  Mariotte  soit 
applicable,  on  aura 

P = ko, 

k étant  un  coefficient  constant.  En  général,  la  connaissance  de 
la  nature  du  fluide  fournira  une  relation  entre  la  masse  spécifi- 
que P et  la  pression  p que  cette  masse  spécifique  permet  au 
fluide  de  supporter;  et  cette  relation,  dont  les  deux  exemples 
qtie  nous  venons  de  citer  (o  = constante,  p — kp)  ne  sont  que 
dos  cas  particuliers,  étant  jointe  aux  équations  (a),  (b),  complé- 
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tofca  le  système  d'équations  nécessaires  pour  déterminer  les  in- 
connues j?,  py  M,  u^,  n,,  en  fonction  de  .r,  y,  z. 

L’intégration  de  ces  équations  différentielles  introduira  des 
fonctions  arbitraires  q\ii  devront  être  déterminées  d’après  les 
circonstances  initiales  du  mouvement,  et  aussi  d’après  les  con- 
ditions dans  lesquelles  se  trouve  la  surface  du  lluide  considéré, 
qui  peut  se  mouvoir  le  long  de  parois  fixes,  ou  bien  éprouver 
sur  sa  surface  libre  des  pressions  constantes  ou  variables  sui- 
vant des  lois  données. 

Il  est  à peine  nécessaire  d’ajouter  que  les  quatre  théorèmes 
généraux  démontrés  dans  le  premier  chapitre  de  ce  livre  sont 
applicables  au  mouvement  d’une  masse  fluide  quelconque,  et 
que,  toutes  les  fois  que  leur  application  pourra  suffire  pour  arri- 
ver aux  résultats  que  l’on  cherche,  on  devra  s’en  contenter,  sans 
recourir  aux  équations  différentielles  qui  viennent  d’étre  établies. 

^ '200.  Mouvement  permanent  d’un  fluide.  — Lorsque 
le  mouvement  d’un  fluide  est  tel  que,  pour  chaque  point  de  l’es- 
pace dans  lequel  le  fluide  se  meut,  les  cinq  quantités,/;,  o,  u,  u,,  w^, 
conservent  constamment  les  memes  valeurs,  ces  quantités  ne 
changeant  que  quand  on  passe  d’un  point  à un  autre  de  l’espace 
jlont  il  s’agit,  on  dit  que  le  mouvement  du  fluide  est  permanent. 
Four  donner  un  exemple  de  ce  genre  de  mouvement,  on  peut 
citer  le  mouvement  des  eaux  dans  les  fleuves  et  les  rivières;  les 
circonstances  qui  caractérisent  le  mouvement  permanent  s’y 
trouvent  à très-peu  près  réalisées.  Dans  un  pareil  mouvement , 
chaque  molécule  ne  conserve  pas  nécessairement  la  même  vi- 
tesse ; mais  les  diverses  molécules  qui  viennent  successivement 
passer  par  un  même  point  de  l’espace  y prennent  des  vitesses 
de  même  grandeur  et  de  même  direction.  Il  est  aisé  de  voir 
que  toutes  les  molécules  qui  viennent  ainsi  passer  par  un 
même  point  de  l’espace  se  suivent  constamment,  et  parcourent 
toutes  la  même  trajectoire;  l’ensemble  de  ces  molécules,  ré- 
parties le  long  de  leur  trajectoire  commune,  constitue  ce  qu’on 
nomme  un  filet  du  fluide  en  mouvement. 

D’après  la  définition  même  du  mouvement  permanent,  les  dé- 
rivées partielles  des  quantités  ,o,  jf,  Jt,,  prises  par  rapport 
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à tf  sont  toutes  nulles.  Ces  cinq  quantités  ne  sont  fonctions  que 
des  trois  variables  indépendantes  ,r,  z.  Il  en  résulte  une  sim- 
plification notable  dans  les  équations  qui  servent  à les  déter- 
miner. 

§ i2Gl.  Éconlement  permanent  d’an  liquide  pesant  par 
un  orifice.  — Supposons  qu’un  vase  renferme  un  liquide  pesant, 
et  qu’un  orifice  de  petites  dimensions  soit  pratiqué  dans  la  paroi 
du  vase,  de  telle  sorte  que  le  liquide  puisse  s’écouler  en  le 
traversant.  A partir  de  l’intant  où  l’écoulement  commence,  le 
liquide  sort  avec- une  vitesse  qui  croît  assez  rapidement;  bientôt 
cette  vitesse  d’écoulement  cesse  d’augmenter,  et  si  le  niveau  du 
liquide  est  entretenu  constant  dans  le  vase,  par  un  moyen  quel- 
conque, le  mouvement  devient  permanent.  Nous  allons  nous 
proposer  de  déterminer  la  vitesse  avec  laquelle  le  liquide  sort 
du  vase,  lorsque  la  permanence  du  mouvement  a été  ainsi 
établie. 

Nous  admettrons  que  l’orifice  est  percé  dans  une  paroi  sans 
épaisseur,  pour  ne  pas  avoir  à tenir  compte  de  l’influence  que  la 
surface  intérieure  d’un  orifice  pratiqué  dans  une  paroi  épaisse 
peut  exercer  sur  l’écoulement  du  liquide;  nous  admettrons,  en 
outre,  que  les  molécules  liquides  traversent  l’oritice  avec  des 
vitesses  égales,  dirigées  toutes  perpendiculairement  au  plan  de 
l’orifice;  enfin  nous  supposerons  que  la  surface  libre  du  liquide 
dans  le  vase  a une  étendue  très-grande  par  rapport  à celle  de 
rprifice  d’écoulement,  de  sorte  que  le  mouvement  descendant 
des  molécules  qui  se  trouvent  près  de  cette  surface  libre  à un 
instant  quelconque  s’effectue  avec  une  vitesse  très-petite. 

Appliquons  le  théorème  des  forces  vives  au  mouvement  du 
liquide  pendant  un  élément  de  temps  rff.  Si  nous  désignons  par 
U la  vitesse  avec  laquelle  les  diverses  molécules  traversent  l’ori- 
fice de  sortie,  par  l’air  de  cet  orifice,  et  par  p la  masse  S|)é 
cifique  du  liquide,  nous  aurons  Mudt  pour  l’expression  du  vo- 
lume de  liquide  sorti  pendant  le  temps  dt,  et  par  conséquent 
poiudt  pour  l’expression  de  sa  masse.  Considérons  le  liquide  qui 
était  contenu  dans  le  vase  au  commencement  du  temps  dty  entre 
la  surface  libre  à laquelle  il  se  termine  vers  le  haut  et  le  plan 
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de  rorifice  de  sortie;  et  voyons  ce  qu’est  devenu  ce  liquide  à la 
fin  du  temps  dt.  Pendant  le  temps  infiniment  petit  dont  il  s’agit, 
un  volume  biudt  de  liquide  traverse  l’orifice;  en  même  temps 
les  molécules  qui  étaient  d’abord  sur  la  surface  libre  s’abaissent 
de  manière  à parcourir  dans  leur  ensemble  un  espace  ayant  éga- 
lement pour  volume  omdt,  puisque  le  volume  total  du  liquide 
que  nous  considérons  ne  change  pas.  Si  nous  comparons  les. 
conditions  dans  lesquelles  se  trouve  ce  liquide  au  commence- 
ment et  à la  tin  du  temps  dt,  nous  verrons  qu’à  ces  deux  instants 
il  se  compose  d’une  partie  commune,  comprise  entre  le  plan  de 
l’orifice  et  la  surface  sur  laquelle  sont  venues  se  placer  à la  fin 
du  temps  dt  les  molécules  qui  étaient  sur  la  surface  libre  au 
commencement  de  ce  temps  ; de  plus,  les  molécules  placées  de 
la  même  manière,  dans  cette  partie  commune,  sont  animées  des 
mêmes  vitesses  dans  les  deux  cas,  puisque  le  mouvement  est 
supposé  permanent  : donc  l’accroissement  de  la  force  vive  du 
liquide  tout  entier,  pendant  le  temps  dt,  se  réduit  à la  différence 
qui  existe  entre  la  force  vive  du  liquide  de  volume  <>>tidt  qui  tra- 
verse l’orifice  pendant  ce  temps,  et  la  force  vive  d’une  quantité 
de  liquide  de  même  volume  prise  immédiatement  au-dessous  de 
la  surface  libre.  Mais  cette  dernière  force  vive  peut  être  négligée, 
puisque  nous  admettons  que,  près  de  la  surface  libre,  le  liquide 
descend  très-lentement  * on  aura  donc  simplement 

çoiiult  X U- 

pour  l’accroissement  de  la  force  vive  dont  il  s’agit. 

Le  travail  de  la  pesanteur,  dans  le  mouvement  que  nous  élu- 
dions, peut  s’obtenir  façilement  de  la  manière  suivante.  Obser- 
vons que  le  centre  de  gravité  du  liquide  tout  entier  que  nous 
considérons  éprouverait  le  même  déplacement  pendant  le  temps 
dt,  si,  au  lieu  que  toutes  les  molécules  de  ce  liquide  se  mettent 
en  mouvement  pour  se  rapprocher  de  l’orifice  de  sortie,  il  n’y 
avait  qu’une  tranche  infiniment  mince  de  Volume  Mudt  qui  passât 
de  la  surface  libre  à l’orifice,  le  reste  du  liquide  ne  changeant 
nullement  de  position  : le  travail  de  la  pesanteur  sur  le  liquide 
tout  entier,  pendant  le  temps  dt,  peut  do*iic  s’obtenir  eu  multi- 
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pliant  le  poids  pgMudt  de  celte  tranche  par  la  distance  h du  centre 
de  gravité  de  rorifice  de  sortie  au  plan  horizontal  qui  forme  la 
surface  libre  du  liquide  dans  le  vase  (§  173). 

Le  liquide  n’étant  soumis  qu’à  l’action  de  la  pesanteur,  et  le 
frottement  que  ces  molécules  éprouvent  dans  leur  glissement 
les  unes  sur  les  antres  et  sur  les  parois  du  vase  étant  négligé,  on 
aura,  d’après  le  théorème  des  forces  viv(‘S, 

^(ùudt  X U-  = ^2 . zfjMUfU  X h ; 

d’où  l’on  tire 

U = s/^giT. 

Telle  est  la  vitesse  avec  laquelle  s’etTectuc  l’écoulement  perma- 
nent du  liquide  à travers  l’orifice,  dans  les  circonstances  où  nous 
nous  sommes  placés.  On  voit  que  cette  vitesse  est  précisément 
celle  qu’acquerrait  un  corps  pesant  en  tombant,  sans  vitesse 
initiale,  d’une  hauteur  égale  à h. 

Si  l’on  supposait  que  le  liquide  fut  soumis  à une  même  pres- 
sion extérieure  sur  la  surface  libre  et  à rorifice  d’écoulemenl, 
comme  cela  a lieu  à très-peu  près  lorsque  l’écoulement  se  pro- 
duit au  milieu  de  notre  atmosphère,  on  arriverait  encore  au 
même  résultat  : cette  pression  qui  s’exerce  de  part  et  d’autre,  el 
qui  s’équilibrerait  d’ellc-méme  sur  le  liquide  supposé  immobile, 
ne  donne  lieu  qu’à  un  travail  nul  dans  le  mouvement  dont  ce 
liquide  est  animé,  de  sorte  que  la  vitesse  d’écoulement  n’en 
dépend  en  aucune  manière. 

Le  volume  du  liquide  qui  sort  du  vase  pendant  le  temps  dl 
étant  égal  à wwdf,  le  volume  du  liquide  qui  s’écoule  pendant 
l’unité  de  temps  a pour  valeur  wM  ou  w \ 2gU  : c’est  ce  qu’on 
nomme  la  dépense.  L’expérience  montre  qu’il  ne  s’écoule  pas 
réellement  une  quantité  de  liquide  aussi  grande  que  celle  qu’in- 
dique cette  formule;  la  dépense  eHéclive  n’est  guère  que  les 
0,02  de  la  dépense  théorique  dont  nous  venons  de  trouver  l’ex- 
pression. Cela  lient  à ce  que  les  molécules  liquides  qui  traver- 
sent l’orifice  de  sortie  ne  se  meuvent  pas  suivant  des  directions 
parallèles;  les  filets  liquides,  à l’intérieur  du  vase,  convergent 
de  tous  côtés  vers  l’orifice,  el  celte  convergence  ne  disparait 
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complètement  que  lorsque  les  molécules  ont  déjà  parcouru  une 
certaine  distance  en  dehors  du  vase  : la  veine  liquide,  en  un 
mot,  se  contracte  à partir  de  l’orifice,  au  lieu  d’être  cylindrique 
comme  nous  l’avions  supposé.  Mais,  s’il  est  inexact  de  raisonner 
comme  nous  l’avons  lait,  toute  inexactitude  disparaît  en  rem- 
plaçant l’orifice  de  sortie  par  la  section  contractée  de  la  veine, 
c’est-à-dire  par  la  section  faite  dans  cette  veine  au  point  où  les 
filets  liquides  sont  devenus  sensiblement  parallèles  entre  eux. 
Ainsi',  ce  qu’il  y avait  de  défectueux  dans  notre  hypothèse  n’iii- 
llue  pas  sur  la  vitesse  d’écoulement,  qui  a bien  réellement  pour 
valeur  \ 'i(jh;  cela  n’a  d’influence  que  sur  la  valeur  de  la  dé- 
pense, qui  doit  être  regardée  comme  égale  à r/  \ étant 

l’aire  de  la  section  contractée  de  la  veine,  et  non  pas  l’aire  de 
l’orifice,  comme  nous  l’avions  trouvé  d’abord. 

f 

Si  l’orifice  est  muni  d’un  ajutage  cylindrique,  et  si  le  liquide 
traverse  cet  ajutage  en  coulant  le  long  de  ses  parois,  les  circon- 
stances de  l’écoulement  ne  sont  plus  les  mêmes  que  précédem- 
ment. La  veine  liquide  présente,  immédiatement  après  sa  sortie 
de  l’orifice,  la  forme  cylindrique  que  nous  lui  avions  attribuée 
tout  d’abord  : l’action  de  l’ajutage  fait  complètement  disparaître 
la  convergence  des  filets  liquides  aussitôt  qu’ils  pénètrent  à son 
intérieur.  Dans  ce  cas,  la  dépense  doit  nécessairement  être  expri- 
mée par  mu,  w étant  l’aire  de  l’orifice;  ou  bien  par  m \'‘lgh, 
si  la  vitesse  u a pour  valeur  L’expérience  indique  encore 

que  la  dépense  effective  est  plus  petite  que  la  dépense  théorique 

\ et  qu’elle  n’en  est  que  les  0,8:2.  Cela  lient  à ce  que  la 
vitesse  d’écoulement  du  liquide  est  inférieure  à \ la  présence* 
de  l’ajutage,  en  obligeant  les  filets  liquides  qui  étaient  conver- 
gents dans  le  vase  à devenir  brusquement  parallèles  dès  qu’ils 
traversent  l’orifice,  occasionne  une  perte  de  force  vive  qui  se 
manifeste  par  une  diminution  dans  la  vitesse  d’écoulement  du 
liquide.  Si  nous  désignons  par  u le  rapport  de  la  dépense  effec- 
tive à la  dépense  théorique,  rapport  que  l’on  désigne  souvent 
sous  le  nom  de  coefficieut  de  dépense,  la  dépense  effective  aura 
pour  expression 
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el  la  vitesse  w avec  laquelle  le  liquide  s’écoule  sera  égale  à 

Ainsi  la  vitesse  d’écoulement  u est  celle  avec  laquelle  le  liquide 
coulerait  à travers  un  orilicc  percé  en  mince  paroi,  si  la  hauteur 
de  la  surface  libre  du  liquide  dans  le  vase  au-dessus  du  centre 
de  gravité  de  l’orifice  était  y.^h.  ha  hauteur  dont  il  s’agit  étant 
en  réalité  h,  on  voit  que  l’ajutage  cylindrique  a pour  effet  de 
rendre  complètement  inutile  la  portion  h — u^h  de  cette  hau- 
teur; h — u-li,  ou  ce  qui  revient  au  même™  — 1 )»  est  ce 
qu’on  nomme  la  perte  de  charge  due  à l’ajutage  cylindrique. 

§ ^02.  i<'eonleiiienc  permanent  d*im  gax  par  un  orifice.  — 

Supposons  qu’un  gaz,  contenu  dans  un  réservoir,  s’écoule  en 
dehors  uniquement  en  vertu  de  sa  force  expansive,  par  un  ori- 
fice de  petites  dimensions,  pratiqué  dans  une  paroi  mince  de  ce 
réservoir  ; et  que,  la  pression  intérieure  et  la  pression  extérieure 
étant  entretenues  constantes,  l’écoulement  soit  devenu  permanent. 
Nous  allons  chercher  à déterminer  la  vitesse  avec  laquelle  le  gaz 
traverse  l’orifice. 

Soient  w l’aire  de  l’orifice,  et  a la  vitesse  que  possède  une  mo- 
lécule de  gaz  lorsqu’elle  le  traverse,  vitesse  que  nous  supposerons 
être  la  même  pour  toutes  les  molécules,  et  dont  nous  regarde- 
rons la  direction  comme  étant  perpendiculaire  au  plan  de  l’ori- 
fice. Pendant  le  temps  d/,  il  sortira  du  réservoir  un  volume  de 
gaz  égal  à wwrff,  el  la  masse  de  ce  gaz  aura  pour  valeur  pt,mity 
P étant  la  masse  spécifique  du  gaz  dont  il  s’agit,  dans  les  cir- 
constances où  il  se  trouve  à sa  sortie  du  réservoir.  Désignons 
par  P la  pression  qui  est  entretenue  constante  dans  le  réservoir, 
ou  au  moins  dans  toutes  les  parties  qui  ne  sont  pas  très-rap- 
prochées  de  l’orifice  ; el  par  P'  la  pression  constante,  dans  l’es- 
pace où  se  rend  le  gaz  à sa  sortie  du  réservoir  : P'  est  nécessai- 
rement plus  petit  que  P.  Si  nous  prenons  le  gaz  qui  traverse 
l’orifice  pendant  le  temps  df,  et  dont  le  volume  est  alors  uudt, 
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et  que  nous  remontions,  par  la  pensée,  ù toutes  les  positions 
que  ce  gaz  a occupées  antérieurement,  à divers  instants  éloignés 
les  uns  des  autres  du  même  intervalle  de  temps  rf/,  nous  verrons 
sans  peine  que  ces  positions  ne  se  pénétrent  pas,  mais  qu’elles 
sont  contiguës  les  unes  aux  autres;  nous  verrons,  de  plus,  que 
l’ensemble  de  ces  positions  successives  de  la  quantité  infiniment 
petite  de  gaz  que  nous  considérons,  forme  une  masse  gazeuse 
totale  complètement  identique  avec  le  gaz  qui  existe  à un  in- 
stant donné  dans  la  portion  du  réservoir  à laquelle  correspondent 
ces  diverses  positions  successives.  Le  gaz  renfermé  dans  le  ré- 
servoir se  trouve,  par  là,  divisé  en  une  infinité  de  parties  infi- 
niment petites,  de  même  masse,  dont  chacune  vient  prendre  la 
place  de  celle  qui  est  immédiatement  à côté  d’elle,  pendant  le 
temps  dl. 

Si  nous  considérons  une  de  ces  portions  infiniment  petites  du 
gaz,  située  assez  loin  de  l’orifice  pour  que,  dans  tous  scs  points, 
elle  soit  soumise  à la  pression  P,  nous  voyons  que  cette  portion 
de  gaz  vient  successivement  prendre  la  place  de  toutes  les  autres 
portions  de  même  masse  qui  se  trouvent  entre  elle  et  l’orifice; 
que  son  volume  s’accroît  peu  à peu,  à .mesure  qu’elle  a à sup- 
porter une  pression  plus  faible,  jusqu’à  devenir  égal  à à 
l’instant  où  elle  traverse  l’orifice,  et  où  elle  n’est  plus  soumise 
qu’à  la  pression  P';  et  qu’en  même  temps  les  vitesses  de  ses  ili- 
verses  molécules,  très-petites  d’a- 
bord, vont  en  augmentant  Jusqu’à 
devenir  égales  à n.  Prenons,  a un 
instant  quelconque,  la  totalité  du 
gaz  contenu  dans  l’espace  abemn, 
fig.  IH),  que  cette  portion  infi- 
niment petite  parcourt,  depuis  la 
position  abca'b'c',  où  elle  sup- 
porte la  pression  P,  jusqu’à  l’ori- 
fice de  sortie  mu;  et  appliquons- 
lui  le  théorème  des  forces  vives, 
pendant  le  temps  infiniment  pe- 
tit dl.  Ce  gaz  total,  étant  considéré  dans  les  deux  positions 
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abcmn^  a’h'c'm'n\  qu’il  occupe  au  commencement  et  à la  fin  fin 

temps  fit,  contiendra  évidemment  une  partie  commune  a'b'c'nWy 
dont  les  différents  points  auront  une  même  vitesse  dans  les 
deux  cas,  en  vertu  de  la  permanence  du  mouvement;  l’accrois- 
sement de  sa  force  vive  pendant  le  temps  dt  se  réduira  donc  à 
l’excès  de  la  force  vive  du  gaz  mnm'n'  qui  a traversé  l’orificc 
pendant  ce  temps,  sur  celle  du  gaz  de  même  masse,  qui  occu- 
pait la  position  abcn'b'c'  au  commencement  de  ce  temps  dt.  Si 
nous  négligeons  cette  dernière  force  vive  de  la  couche  gazeuse 
abca'b'c\  dont  les  différents  points  ne  sont  animés  que  d’une 
très-petite  vitesse,  nous  aurons  simplement  la  force  vive  du 
gaz  mnm'n’j  c’est-à-dire 

oi'iudt  X U-, 

pour  l’accroissement  de  force  vive  du  gaz  total  abemn  pendant 
le  temps  dt.  . 

évaluons  maintenant  la  somme  des  travaux  développés  pen- 
dant le  temps  dt  par  les  forces  qui  agissent  sur  les  diverses  par- 
ties du  gaz  total  abemn.  Ces  forces  se  réduisent  aux  actions  ré- 
pulsives qui  s’exercent  entre  les  diverses  molécules  du  gaz,  et 
aux  pressions  (ju’il  éprouve  aux  différents  points  de  sa  surface, 
puisque  nous  supposons  que  l’écoulement  est  uniquement  du  à 
la  force  expansive  de  ce  gaz,  et  par  conséquent,  que  ses  molé- 
cules ne  sont  soumises  à aucune  force  extérieure,  telle  que  la 
pesanteur.  Pour  trouver  le  travail  dû  aux  pressions  que  le  gaz 
éprouve  sur  sa  surface,  considérons  d’abord  la  pression  P qui 
s’exerce  dans  tous  les  points  de  la  surface  abc.  Soient  <x  un  élément 
de  celte  surface,  et  s l’épaisseur  de  la  couche  abca'b'c'  près  de 
l’élément  -r;  V't  est  la  pression  supportée  par  cet  élément,  et  IVî 
est  le  travail  que  produit  cette  pression  élémentaire  pendant  le 
temps  dtj  pendant  lequel  la  surface  abc  vient  se  placer  en  a'b'c  ; 
donc  le  travail  dû  à la  pression  P,  qui  s’exerce  sur  toute  la  sur- 
face aôf,  est  égal  à P X c’est-à-dire  égal  au  produit  de  P 
par  le  volume  de  la  couche  gazeuse  abca'b'c'.  On  trouverait,  de 
même,  que  le  travail  dii  à la  pression  P'  s’exerçant  sur  la  surface 
WW,  pendant  que  cette  surface  passe  de  mn  en  w'w',  est  égal  au 
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produit  de  P'  par  le  volume  mnm'n\  Mais,  de  ces  deux  travaux, 
le  premier  est  positif,  et  le  second  est  négatif;  d’ailleurs,  leurs 
valeurs  absolues  sont  égales,  puisque  abca'h'c'  et  mnm'n'  sont 
les  deux  volumes  que  prend  une  môme  masse  de  gaz  sous  les 
pressions  P et  P',  et  que  ces  volumes  sont  en  raison  inverse  des 
pressions  P et  P',  d’après  la  loi  de  MarioUe  : donc,  la  somme 
des  travaux  développés  par  les  pressions  que  le  gaz  abemn 
supporte  sur  toute  sa  surface,  pendant  le  temps  dl,  est  égale  à 
zéro. 

Il  ne  nous  reste  plus  qu’à  déterminer  le  travail  développé  par 
les  actions  moléculaires,  dans  le  gaz  dont  il  s’agit,  pendant  qu’il 
passe  de  la  position  abenin  à la  position  a'b'c  m n . Nous  obser- 
verons, pour  cela,  que  ce  travail  total  est  égal  à la  somme  des 
travaux  dus  aux  forces  moléculaires  dans  les  diverses  couches 
dont  nous  regardons  le  gaz  total  comme  composé,  couches  dont 
chacune  vient  prendre  la  place  de  la  couche  voisine,  pendant  le 
temps  infiniment  petit  dt  ; et,  par  conséquent,  il  est  le  môme 
(pie  la  somme  des  travaux  développés  par  les  forces  moléculaires 
dans  une  seule  de  ces  couches,  pendant  qu’elle  passe  de  la  posi- 
tion abca'b'd  à la  position  mnm'n'.  Ciherchons  donc  à détermi- 
ner l’expression  de  cette  dernière  somme  de  travaux,  et  pour 
cela  considérons  d’une  manière  générale  le  travail  dû  aux  forces 
moléculaires  ,d’un  gaz  qui  se  dilate,  en  passant  du  volume  V à un 
volume  plus  grand  V'.  Soit  p la  pression  qu’il  faudrait  exercer 
sur  toute  la  surface  de  ce  gaz  pour  le  maintenir  en  équilibre, 
lorsque  son  volume  a pris  une  valeur  quelconque  r comprise 
entre  V et  V'.  D’après  le  théorème  du  travail  virtuel,  appliqué  à 
l’équilibre  qui  vient  d’etre  indiqué,  la  somme  des  travaux  dus 
aux  forces  moléculaires  de  ce  gaz,  lorsque  son  volume  s’accroît 
d’une  quantité  infiniment  petite  dv,  est  égale  et  de  signe  con- 
traire à la  somme  des  travaux  développés  en  môme  temps  par  la 
pression/?  qui  s’exerce  aux  différents  points  de  sa  surface;  mais 
si  l’on  répète  ici  le  raisonnement  qui  vient  d’etre  fait  pour  trou- 
ver le  travail  du  à la  pression  P s’exerçant  sur  la  surface  abc, 
fig.  119,  on  reconnaît  que,  dans  le  cas  dont  nous  nous  occupons 
maintenant,  la  somme  des  travaux  dus  à la  pression  p appliquée 
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à toutes  les  parties  de  la  surface  du  gaz,  est  égale  à — pdi)  : 
donc,  pendant  que  le  giiz  se  dilate,  de  manière  que  son  volume 
passe  de  la  valeur  v,  à la  valeur  v les  forces  moléculaires 

qui  agissent  entre  ses  diverses  parties  développent  des  travaux 
dont  la  somme  est  égale  à pdt\  Or,  d’après  la  loi  de  Mariotte, 
on  a 


P'  étant  la  valeur  que  prend  la  pression  p,  lorsque  v devient  ' 
égale  à V'  ; il  s’ensuit  que  la  somme  de  travaux  que  nous  venons 
de  déterminer  peut  s’écrire  sous  la  forme 

1 V — » 

O 

et  que,  par  conséquent,  le  travail  total  dû  aux  forces  moléculai- 
res, pendant  que  le  gaz  passe  du  volume  V au  volume  Y',  a pour 
valeur 


Appliquons  cette  formule  au  cas  que  nous  avons  spécialement  eu 
vue,  c’est-à-dire  au  cas  d’une  couche  gazeuse  qui  passe  de  la 
position  abca'b'c',  ftg,  110,  où  elle  supporte  la  pression  P,  à la 
position  mnm'n'y  où  elle  supporte  la  pression  P';  et  observons 
(juc  le  rapport  des  deux  volumes  qu’elle  a dans  ces  deux  posi- 
tions, est  égal  au  rapport  inverse  des  pressions  P et  P',  et  que 
d’ailleurs,  le  volume  V'  est  égal  à ; nous  trouverons 
ainsi 

• P 

l*  Kiudt . / . jÿ 

pour  l’expression  de  la  somme  des  travaux  dus  aux  forces  mo- 
léculaires de  cette  couche,  et  par  conséquent  aussi  de  la  somme 
des  travaux  développés  par  les  forces  moléculaires  du  gaz  abemn^ 
pondant  que  ce  gaz  passe  à la  position  a'b'c'm'n'. 
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Nous  avons  donc , en  appliquant  le  théorème  des  forces 
vives 


^<àH(U  . = iV'taHÜt  . l 


P 

ï»’ 


d’où,  en  observant  que  o est  la  masse  spécifique  du  gaz  sous  la 
pression  P',  et  posant  en  conséquence 


nous  tirons 


P' 


n = 


Telle  est  la  vitesse  avec  laquelle  le  gaz  s’écoule  à travers  l’ori- 
fice w. 

D’après  ce  qui  précède,  le  volume  du  gaz  qui  traverse  l’orifice 
pendant  l’unité  de  temps  doit  être  égale  à wW,  en  supposant  tou- 
tefois que  ce  volume  soit  mesuré  sous  la  pression  P'.  L’expé- 
rience montre  que  cette  valeur  de  la  dépense  est  trop  grande,  ce  qui 
tient  à ce  que  la  veine  gazeuse  se  contracte  à la  sortie  de  l’ori- 
fice, au  lieu  d’ètre  cylindrique  comme  nous  l’avons  supposé.  Les 
choses  se  passent  de  la  môme  manière  que  dans  l’écoulement 
d’un  liquide  par  un  orifice,  et  tout  ce  que  nous  avons  dit  à l’occii- 
sion  de  ce  dernier  écoulement  (§  261),  pour  expliquer  la  diffé- 
rence entre  les  résultats  de  la  théorie  et  ceux  de  l’observation, 
pourrait  être  répété  ici.  Nous  devons  dire  cependant  que,  dans 
le  cas  d’un  gaz,  les  considérations  théoriques  que  nous  avons  dé- 
veloppées ne  sont  complètement  conformes  à la  réalité,  quand 
on  substitue  la  section  contractée  de  la  veine  à l’orifice  de  sortie, 
qu’autant  que  le  rapport  des  pressions  P et  P'  est  peu  différent 
de  l’unité  : s’il  on  était  autrement,  on  ne  serait  pas  dans  le  vrai 
en  regardant  la  pression  comme  étant  égale  à P'  dans  toute  l’é- 
tendue de  la  section  contractée  de  la  veine  gazeuse,  parce  que 
celte  veine  se  dilaterait  au  delà  de  sa  section  contractée,  ce  <jui 
indiquerait  un  excès  île  la  pression  qui  s’exerce  à son  intérieur 
sur  la  pression  environnante. 

L’action  de  la  pesanteur  sur  un  gaz  qui  s’écoule  dans  les  condi- 
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lions  que  nous  venons  d’étudier,  n’a  évidemment  qu’une  in- 
fluence insignifiante  sur  les  résultats , et  on  peut  en  consé- 
quence ne  pas  en  tenir  compte. 

!263.  illouvemeni  permanent  <l*un  liquide  pesant  dans 
un  tu^an.  — Dans  les  deux  questions  que  nous  venons  de  trai- 
ler  201  et  202.)  nous  avons  regardé  le  liquide  ou  le  gaz 
dont  il  s’agissait  comme  jouissant  de  la  fluidité  parfaite;  nous 
n’avons  tenu  compte  en  aucune  manière  des  frottements  que 
les  molécules  fluides  exercent  les  unes  sur  les  autres.  Les  ré- 
sultats auxquels  nous  sommes  parvenus  sont  cependant  d’accord 
avec  ceux  que  fournit  l’expérience,  pourvu,  bien  entendu,  que 
l’on  fasse  attention  à la  contraction  de  la  veine  fluide,  ainsi  que 
nous  l’avons  dit.  Cela  provient  de  ce  que,  dans  l’un  et  l’autre 
des  deux  cas  que  nous  avons  étudiés,  les  molécules  fluides  ne 
prennent  une  vitesse  un  peu  grande  que  dans  le  voisinage  de 
l’orifice  vers  lequel  elles  se  dirigent;  de  sorte  que  le  frottement 
qui  se  développe  entre  ces  molécules,  et  qui  croît  avec  leur  vi- 
tes.se,  n’agit  d’une  manière  un  peu  sensible  que  dans  une  petite 
|)ortion  de  l’espace  total  que  le  fluide  occupe,  et  n’a  en  consé- 
quence qu’une  très-faible  influence  sur  récoulement  du  fluide. 
Mais  il  n’en  est  plus  de  même  lorsqu’il  s’agit  d’un  fluide  qui  coule 
dans  un  tuyau  d’une  grande  longueur;  l’influence  du  frottement 
se  fait  alors  sentir  d’une  manière  très-notable.  C’est  dans  un 
pareil  mouvement  que  le  frottement'des  fluides  a été  étudié  : 
nous  allons  voir  quels  sont  les  résultats  auxquels  on  est  parvenu 
à ce  sujet. 

Considérons  d’abord  le  mouvement  permanent  d’un  liquide 
pesant  dans  un  tuyau  dont  la  section  transversale  est. partout 
la  même.  Il  est  aisé  de  voir  que  le  mouvement  de  chaque  molé- 
<*ule  doit  être  uniforme  dans  toute  la  longueur  du.  tuyau.  Mais 
les  diverses  molécules  ne  se  meuvent  pas  toutes  avec  une  même 
vitesse;  celles  qui  sont  tout  près  des  parois  du  tuyau  se  meuvent 
très-lentement,  et  à mesure  qu’on  s’éloigne  de  ces  parois  pour 
se  rapprocher  de  l’axe  du  tuyau,  on  en  trouve  dont  les  vitesses 
.'^ont  de  plus  en  plus  grandes  ; le  liquide  tout  entier  peut  être 
regardé  comme  formé  de  couches  cylindriques  concentriques 
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qui  glissent  les  unes  dans  les  autres,  et  dont  les  vitesses  sont 
d’autant  plus  petites  que  leurs  rayons  sont  plus  grands. 

Les  diverses  molécules  liquides  étant  animées  de  mouvements 
uniformes,  les  forces  qui  agissent  sur  chacune  d’elles  doivent  se 
faire  équilibre,  et  par 
conséquent  il  doit  en 
être  de  meme  de  toutes 
les  forces  appliquées  à 
la  portion  de  liquide 
comprise  entre  deux 
sections  transversales 
.\H,  CD,  fi  g.  120;  la 
somme  des  projections 
de  ces  forces  sur  l’axe 
du  tuvau  doit  donc  être 
nulle.  Désignons  par  ^ 
l’aire  de  la  section  du  tuyau;  par  l la  longueur  de  la  portion  du 
tuyau  ABCD;  par  ^ l’angle  que  l’axe  de  ce  tuyau  fait  avec  la 
verticale;  par  z'  et  z"  les  distances  des  centres  M,  N des  deux 
sections  AB,  CD  à un  plan  horizontal  HH;  par  o la  masse  spé- 
cifique du  liejuide;  et  par  F une  force  appliquée  au  liquide 
ABCD,  en  sens  contraire  de  son  mouvement  et  capable  de  pro- 
duire le  même  effet  que  l’ensemble  des  frottements  que  ce  liquide 
éprouve.  Soit  de  plus  p'  la  pression  moyenne  dans  la  section  AB, 
et  p"  la  pression  analogue  dans  la  section  CD.  Le  liquide  ABCD 
est  soumis  I"  à la  force  qui  agit  sur  la  section  AB,  dans  le 
sens  du  mouvement;  2®  à la  pression  qui  agit  sur  la  section 
CD,  en  sens  contraire  de  la  précédente;  3“  à son  poids  qui  a 
pour  expression  et  dont  la  projection  sur  l’axe  du  tuyau  a 
pour  valeur  oQmÎ  cos  ou  bien  oge,i  (j' — j");  i"  à la  force  F qui 
agit  en  sens  contraire  du  mouvement.  Donc,  d’après  ce  qui  pré- 
cède, on  doit  avoir 

i • 

P w — P O)  + f^o)  (3'  — z ")  — F = Ü. 

Cette  relation  permet  de  déterminer  F,  lorsque  l’on  connaît  les 
autres  quantités  qui  y entrent,  quantités  qui  peuvent  être  faci- 
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lement  déterminées.  Des  expériences  nombreuses,  discutées  par 
Prony,  lui  ont  fait  voir  que  la  force  F peut  être  représentée  par 
l’expression 

F= /e  (a«  + 


s étant  le  périmètre  de  la  section  du  tuyau,  u la  vitesse  moyenne 
du  liquide  dans  une  section  quelconque,  et  «,  p deux  coefficients- 
constants  pour  un  même  liquide.  Le  facteur  U sert  de  mesure 
à la  surface  par  laquelle  le  liquide  considéré  touche  la  paroi  du 
tuyau;  il  est  aisé  de  comprendre  que  la  force  F doit  en  effet  être 
proportionnelle  à cette  surface.  En  remplaçant  F par  l’expression, 
que  nous  venons  d’indiquer,  en  divisant  ensuite  tous  les  termes 
par  la  relation  que  nous  avons  trouvée  devient 

4-  -3'  — Z — - (au  + bu'^)  — 0, 

■ « ,5 

a et  b étant  mis  au  lieu  de  — , — . Concevons  que  l’on  implante 
' ' • P9  f'9 

sur  le  tuya:u,' aux 'points  A,  C,  des  tubes  verticaux  ouverts  par  le 
haut,  dans' lesquels  une  portion  du  liquide  puisse  s’élever;  et  que 
ce.  liquide  s’y  maintienne  immobile  pendant  que  l’écoulement 

J)  f) 

continue  au-dessous  d’eux.  Les  quantités  —,  — sont  évidem- 

f>9  99 

ment  les  hauteurs  MP,  NQ  auxquelles  le  liquide  s’élèvera  dans 
ces  tubes  au-dessus  des  points  M,  N ; et  par  suite 

f U 

£.  P 4- 

——  — -t-  ^ M 

99  99 

est  la  différence  de  niveau  des  points  P,  Q.  Cette  dernière  quan- 
tité n’est  autre  chose  que  la  charge  qui  tend  à accélérer  le  mou- 
vement du  liquide  ABCD,  charge  qui  est  entièrement  perdue  par 
l’elîet  du  frottement.  Ainsi. 

- (au  + bu^) 

ti, 

est  la  perte  de  charge  due  au  frottement  dans  la  longueur  / dir 
tuyau  ; de  sorte  que  la  perte  de  charge  par  mètre  de  longueur 
est  exprimée  par 
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- {au  + bu^). 

ti) 

Prony  a trouvé  que,  pour  récoulement  de  l’eau  dans  un  tuyau, 
on  doit  prendre 

a = 0,0000171^,  b = 0,000348, 

les  unités  de  longueur  et  de  temps  étant  le  mètre  et  la  seconde. 

La  loi  qui  vient  d’étrc  indiquée,  pour  le  frottement  éprouvé 
par  un  liquide  en  mouvement,  montre  bien  qu’un  liquide  en 
équilibre  peut  être  regardé  comme  jouissant  d’une  fluidité  par- 
faite, puisque  ce  frottement  est  d’autant  plus  petit  que  la  vitesse 
est  elle-même  plus  petite,  et  qu’il  se  réduit  à zéro  lorsque  la  vi- 
tesse est  nulle. 

§ 264.  niouveipent  permanent  d’un  içaz  dans  un 

tuyau.  — Lorsqu’un  gaz  est  animé  d’un  mouvement  permanent 
dans  un  tuyau  d’une  grande  longueur,  les  choses  se  passent  à peu 
près  comme  nous  venons  de  le  dire  pour  un  liquide  ; il  y a cepen- 
dant une  différence  qui  tient  à ce  que  le  gaz  se  dilate  à mesure 
qu’il  est  soumis  à une  pression  plus  faible.  L’action  de  la  pesan- 
teur sur  le  gaz  n’ayant  qu’une  influence  insignifiante  sur  son 
mouvement,  il  est  nécessaire  que  la  pression  soit  plus  grande  du 
côté  d’où  vient  le  gaz  que  du  côté  vers  lequel  il  marche,  afin 
que  le  frottement  que  ce  gaz  éprouve  dans  son  mouvement  puisse 
être  vaincu  par  l’excès  de  la  première  pression  sur  la  seconde. 
Il  en  résulte  nécessairement  que  la  densité  du  gaz  décroît  peu 
à peu  pendant  qu’il  parcourt  le  tuyau,  et  par  conséquent  que  sa 
vitesse  va  en-  augmentant  constamment;  car  la  permanence  du 
mouvement  exige  que  des  masses  égales  de  gaz  traversent  en 
même  temps  toutes  les  sections  du  tuyau,  ce  qui  ne  peut  avoir 
lieu  qu’autant  que,  dans  ces  diverses  sections,  la  vitesse  du  gaz 
est  en  raison  inverse  de  sa  densité.  Cependant,  dans  les  circon- 
stances les  plus  ordinaires,  le  rapport  des  pressions  extrêmes  est 
peu  différent  de  l’unité;  la  vitesse  du  gaz  ne  s’accroît  pas  beau- 
coup d’un,  bout  à l’autre  du  tuyau,  et  on  peut  appliquer  à son 
mouvement  ce  qui  a été  dit  pour  le  mouvement  permanent  d’un 
liquide  dans  un  tuyau,  en  regardant  sa  vitesse  comme  égale  à la 
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moyenne  de  scs  vitesses  extrêmes.  En  se  tondant  sur  ces  consi- 
dérations, on  a reconnu  par  rexpériencc  que  la  perte  de  charge 
par  mètre  de  longueur,  occasionnée  par  le  frottement  du  gaz 
contre  le  tuyau  dans  lequel  il  se  meut,  peut  être  représentée  par 
l’expression  simple 

-bu^ 

Ci) 


Cette  expression  ne  diffère  de  celle  qui  a été  trouvée  pour  les 
liquides  que  par  la  suppression  du  terme  suppression  qiui 
l’on  peut  également  opérer  quand  il  s’agit  d’un  liquide  et  que 
la  vitesse  u est  un  peu  grande.  On  a trouvé  par  l’expérience  que, 
<|uelque  soit  le  gaz,  on  peut  prendre 

b = 0,000355, 

valeur  qui  diffère  à peine  de  celle  qui  correspond  au  mouve- 
ment de  l’eau. 

^ Pression  exercée  par  une  veine  liquide  sur 

une  surface  plane.  — Pour  ^donner  une  idée  de  la  manière 
dont  on  peut  trouver  l’action  qu’un  fluide  en  mouvement  exerce 
sur  la  surface  d’un  corps  solide,  nous  considérerons  le  cas  où 
une  veine  liquide  vient  rencontrer  un  plan  fixe  AB,  fig.  1:21,  dont 

la  direction  est  perpendiculaire  à l’axe 
de  la  veine.  Nous  supposerons  que  le 
plan  est  assez  large  pour  que  les  filets 
liquides,  déviés  de  leur  route  par  la  pré- 
sence de  ce  plan,  finissent  par  être  tous 
dirigés  à angle  droit  sur  l’axe  de  la 
veine.  Si  le  plan  n’était  pas  maintenu 
dans  l’immobilité,  la  veine  le  repous- 
serait devant  elle;  concevons  doin; 
qu’on  lui  applique  une  force  de  retenue 
P,  dirigée  suivant  l’axe  de  la  veine  et 
en  sens  contraire  du  mouvement  du 
liquide,  et  proposons-nous  de  déterminer  la  grandeur  que 
doit  avoir  cette  force  pour  que  le  plan  ne  cède  pas  à l’action 
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(le  la  veine  : il  est  clair  que  nous  aurons  par  là  la  mesure  de  la 
pression  que  la  veine  liquide  exerce  sur  le  plan. 

Considérons  tout  le  liquide  qui  se  trouve  à un  instant  quel- 
conque dans  le  voisinage  du  plan  AB,  depuis  la  section  trans- 
versale MN  de  la  veine  jusqu’au  contour  du  plan,  et  appliquons- 
lui  le  théorème  des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  un 
axe  :221),  en  considérant  son  mouvement  pendant  un  élément 
de  temps  rff,  et  projetant  les  quantités  de  mouvement  et  les  im- 
pulsions sur  Taxe  m(*me  de  la  veine.  Si  nous  comparons  le  li- 
(juidedont  il  s’agit,  dans  les  deux  positions  qu’il  occupe  au  com- 
mencement et  à la  fin  du  temps  rf/,  nous  voyons  que  dans  ces 
deux  positions  il  renferme  une  partie  commune  ; cette  partie 
est  comprise  entre  la  section  M'iN'  on  se  trouvent,  à la  fin  du 
temps  dtj  les  molécules  licjuides  qui  étaient  dans  la  section  MN 
an  commencement  de  ce  temps,  et  la  limite  correspondant  au 
contour  du  plan  AB  à laquelle  se  terminait  le  liquide  considéré 
au  commencement  du  temps  dt.  L’accroissement  de  la  somme 
des  quantités  de  mouvement  projetées  sur  l’axe  de  la  veine  pen- 
dant le  temps  dt  sera  donc  simplement  la  différence  entre  la 
somme  des  quantités  de  monvement  projetées  correspondant  au 
liquide  qui  était  compris  entre  MN  et  M'N' au  commencement  du 
temps  dt,  et  la  somme  des  quantités  de  mouvement  projetées 
correspondant  à une  quantité  égale  de  liquide  située  vers  le 
contour  du  plan  AB  à la  fin  de  ce  temps.  Mais  les  vitesses  de 
toutes  les  molécules  de  ce  dernier  liquide  sont,  par  hypothèse, 
dirigées  à angle  droit  sur  l’axe  de  la  veine;  donc  la'  somme 
de  leurs  quantités  de  mouvement  projetées  sur  cet  axe  est  nulle. 
.\insi  l’accroissement  que  subit  pendant  le  temps  dt  la  somme 
des  projections  des  quantités  de  mouvement  du  liquide  tout  en- 
tier sur  le  meme  axe  se  réduit  à 


— ptoiv// . r, 

en  désignant  par  g la  masse  spécifique  du  liquide,  par  w l’aire 
de  la  section  transversale  de  la  veine,  et  par  v la  vitesse  des  mo- 
lécules liquides  qui  composent  cette  veine,  U’un  autre  côté,  les 
actions  que  le  liquide  éprouve  de  la  part  du  plan  AB  sont  les 
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seules  forces  extérieures  qui  lui  soient  appliquées;  et  la  somme 
(le  leurs  projections  sur  l’axe  de  la  veine  est  évidemment  égale 
à P;  en  sorte  que,  si  l’on  observe  que  ces  forces  projetées  agis- 
sent en  sens  contraire  du  mouvement  du  liquide,  on  aura 

— Vdt 

pour  l’expression  de  la  somme  de  leurs  impulsions  pendant  le 
temps  dt.  Donc,  d’après  le  deuxième  théorème  général  que  nous 
voulons  applique^  ici,  on  a 


d’où  l’on  tire 


— Z(aVdt.V=  — Vdt, 


P = 


Telle  est  la  valeur  de  la  pression  que  la  veine  liquide  exerce 
sur  le  plan  AB,  dans  les  circonstances  où  nous  nous  sommes 
placés. 


CJIAPITRE  V 


THÉORIE  Di:  MOUVEMENT  DES  MACHINES. 


:2()0.  Xotions  générales  sur  les  machines.  — Si  l’OH  pasS6 
en  revue  les  diverses  espèces  de  machines  qui  sont  employées 
dans  l’industrie,  on  reconnaît  facilement  qu’elles  peuvent  être 
groupées  dans  deux  classes  bien  distinctes.  Les  unes  servent  à 
vaincre  des  résistances  plus  ou  moins  considérables;  telles  sont 
celles  qui  ont  pour  objet  d’élever  des  fardeaux,  de  comprimer 
ou  de  broyer  des  corps,  de  tourner,  de  couper  ou  de  percer  les 
bois  ou  les  métaux,  etc.  Les  autres  sont  destinées  à faire  des 
ouvrages  qui  demandent  de  l’adresse  plutôt  que  de  la  force; 
telles  sont  celles  qui  servent  à filer  et  à tisser  les  matières 
textiles,  à broder  les  étoffes,  à fabriquer  les  dentelles,  etc. 

En  ne  considérant  d’abord  que  les  machines  de  la  première 
classe,  nous  voyons  qu’elles  sont  employées,  non -seulement 
pour  vaincre  des  résistances,  mais  encore  pour  faire  marcher 
les  points  d’application  de  ces  résistances.  Lorsqu’une  ma- 
chine de  cette  classe  est  en  activité,  lorsqu’elle  iramille^  h y a 
à la  fois  résistance  vaincue  et  déplacement  du  point  d’applica- 
tion de  la  résistance  en  sens  contraire  de  son  action.  D’ailleurs, 
il  est  aisé  de  voir,  par  divers,  exemples  simples,  que  le  travail 
elVectué  par  la  machine  (en  attribuant  au  mot  travail  son  accep- 
tion vulgaire)  varie  proportionnellement  à l’intensilé  de  la  ré- 
sistance vaincue,  lorsque  le  point  sur  lequel  celte  résistance 
agit  se  déplace  de  la  même  manière  ; et  aussi  que,  à égalité  de 
résistance  vaincue,  le  travail  varie  proportionnellement  au 
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chemin  que  le  point  d’application  de  celle  résislance  parcourt 
suivant  sa  direction,  c’est-à-dire  à la  projection  du  chemin  par- 
couru par  ce  point  sur  la  direction  de  la  force  : donc,  en  géné- 
ral, le  travail  effectué  par  la  machine  est  proportionnel  au 
produit  de  la  résistance  vaincue  par  la  projection  du  chemin 
parcouru  par  le  point  d’application  de  cette  force  sur  sa  direc- 
tion. C’est  pour  cela  que  précédemment  nous  avons  adopté  le 
mot  travail  pour  désigner  un  produit  tel  que  celui  dont  il 
vient  d’être  question  (§§  llO  à 118).  Mais,  pour  qu’une  machine 
puisse  vaincre  une  résislance  et  faire  marcher  en  même  temps 
le  point  d’application  de  cette  résistance  en  sens  contraire  do 
son  action,  il  faut  qu’une  force  mouvante,  ou  une  puissance, 
lui  soit  appliquée;  il  faut  en  outre  que  le  point  de  la  machine 
sur  lequel  agit  la  puissance  marche  dans  le  sens  de  celte  action  : 
il  faut  donc  que  la  puissance  développe  un  certain  travail  y 
conformément  à l’acception  que  nous  attribuons  à cette  expres- 
sion. Ce  travail,  développé  par  la  puissance,  fait  que  la  machine 
soumise  à son  action  peut  effectuer  le  travail  correspondant  à 
la  résistance  qu’elle  a à vaincre.  La  machine  sert  d’intermé- 
diaire entre  ces  deux  travaux  : on  peut  dire  qu’elle  a pour  objet 
de  transmettre  le  travail  de  la  puissance  au  point  où  la  résis- 
tance est  appliquée. 

Les  machines  comprises  dans  la  seconde  des  deux  classes 
que  nous  avons  indiquées  plus  haut  ne  sont  pas  destinées  di- 
rectement à vaincre  des  résistances.  Mais  l’ouvrage  auquel  on 
les  emploie  ne  peut  pas  se  faire  sans  qu’il  se  développe  des  ré- 
sistances accessoires,  telles  que  les  frottements  entre  les  diver- 
ses pièces  dont  elles  sont  formées;  il  en  résulte  que  pour  en- 
tretenir le  mouvement  de  ces  machines,  il  est  encore  nécessaire 
de  faire  agir  sur  elles  certaines  puissances,  et  le  travail  de  ces 
puissances  correspond  au  travail  occasionné  par  les  résistances 
accessoires  dont  il  vient  d’être  question. 

Ainsi  on  peut  dire  d’une  manière  générale  que  les  machines 
sont  des  appareils  qui  servent  à transmettre  le  travail  des  forces. 
Nous  allons  voir  de  quelle  manière  s’effectue  cette  transmission 
du  travail  par  l’intermédiaire  des  machines. 


TFlflORIK  Di:  MOUVEMENT  DES  MACHINES.  r.“2l 

Transmission  du  travaii  dans  les  machines.  — 

(î’est  par  l’applicalioii  «lu  théorème  général  des  forces  vives 
^230)  à l’ensemble  des  corps  qui  font  partie  d’une  machine  en 

mouvement,  que  nous  arriverons  à nous  faire  une  idée  nette 

« 

sur  la  transmission  du  travail  dans  cette  machine.  Pour  faire 
cette  application,  nous  distinguerons,  parmi  les  diverses  forces 
qui  agissent  sur  la  machine,  celles  dont  le  travail  est  positif,  et 
celles  dont  le  travail  est  négatif.  Les  premières,  dont  les  di- 
rections font  à chaque  instant  des  angles  aigus  avec  les  chemins 
élémentaires  parcourus  par  leurs  points  d’application,  sont 
les  forces  mouvantes,  ou  les  puissances;  les  dernières,  dont 
les  directions  font  au  contraire  des  angles  obtus  avec  les  dépla- 
cements de  leurs  points  d’application,  sont  les  forces  résistantes 
ou  les  résistances.  Le  travail  d’une  force  mouvante  est  désigné 
spécialement  sous  le  nom  de  travail  moteur;  et  celui  d’une  force 
résistante,  considéré  en  valeur  absolue,  c’est-à-dire  indépen- 
damment du  signe  — dont  il  est  affecté,  se  nomme  par  opposi- 
tion travail  résifUant.  La  somme  des  travaux  développés  pendant 
un  temps  quelconque  par  les  diverses  forces  mouvantes  qui 
agissent  sur  une  machine,  constitue  ce  (ju’on  nomme  le  travai 
moteur  total,  ou  simplement  le  travail  moteur,  correspondant  à 
ce  temps;  et  de  meme  on  donne  le  nom  de  travail  résistant  total, 
ou  simplement  de  travail  résistant,  à la  somme  des  valeurs  abso- 
lues des  travaux  dus  aux  forces  résistantes  pendant  le  même 
temps. 

Cela  posé,  si  nous  considérons  le  mouvement  d’une  machine 
pendant  un  intervalle  de  temps  quelconque,  et  si  nous  dési- 
gnons par  T»i  le  travail  moteur  total  développé  pendant  ce 
temps,  et  par  IV  le  travail  résistant  total  correspondant,  nous 
aurons  T»,  — T,,  pour  la  somme  des  travaux  de  toutes  les  forces 
qui  agissent  sur  la  machine  pendant  le  temps  dont  il  s’agit  : 
donc,  d’après  le  théorème  général  des  forces  vives,  on  aura 

:imv-  — = 2 (Tm — T/*).  («) 

Cette  équation  exprime  que  l’accroissement  total  de  la  force 
vive  de  la  machine,  pendant  le  temps  que  l’on  considère,  est 
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égal  au  double  de  l’excès  du  travail  moteur  sur  le  travail  résis- 
tant, pendant  le  même  temps;  elle  renferme  en  elle-même  toute 
la  théorie  de  la  transmission  du  travail  dans  les  machines. 

Supposons  d’abord  que  le  mouvement  de  la  machine  soit 
uniforme,  c’est-à-dire  que  la  Vitesse  de  chacun  de  ses  points 
reste  constamment  la  même.  Le  premier  membre  de  l’équa- 
tion (a)  est  nul,  quel  que  soit  l’intervalle  de  temps  auquel  cette 
équation  se  rapporte  : donc  le  travail  moteur  Tm  est  constam-  ‘ 
ment  égal  au  travail  résistant  T,..  Ainsi  la  machine  transmet  le 
travail  développé  par  les  forces  mouvantes  aux  points  sur  les- 
quels agissent  les  forces  résistantes,  sans  que  la  grandeur  de  ce 

travail  ait  subi  aucune  modification.  Dans  le  cas  particulier  où 

« 

la  machine  n’est  soumise  qu’à  une  seule  puissance  et  à une  seule 
résistance,  l’uniformité  du  mouvement  entraîne  comme  consé- 
quence que  le  travail  de  la  puissance  est  égal  à celui  de  la  résis- 
tance; ou,  en  d’autres  termes,  que  la  puissance  et  la  résistance 
sont  entre  elles  dans  le  rapport  inverse  des  chemins  parcourus 
dans  le  même  temps  par  leurs  points  d’application,  et  suivant 
leurs  directions  respectives  : d’où  l’on  conclut  la  maxime,  bien 
connue,  que  ce  qu'on  gagne  en  force,  on  le  perd  en  vitesse. 

Lorsqu’une  machine  ne  se  meut  pas  uniformément,  l’égalité 
des  travaux  moteur  et  résistant  T,,,,  T,.,  correspondant  à un  in- 
tervalle de  temps  quelconque,  n’existe  plus.  Mais,  dans  ce  cas, 
le  mouvement  de  la  machine  est  habituellement  périodique; 
c’est-à-dire  que  ce  mouvement  s’accélère  et  se  ralentit  alterna- 
tivement, de  telle  manière  que  la  vitesse  de  chacun  des  points 
de  la  machine  reste  toujours  comprise  entre  certaines  limites. 

Si  l’on  considère  une  des  périodes  de  temps  qui  se  succèdent, 
et  qui  sont  telles  qu’au  commencement  et  à la  fin  de  chacune 
d’elles  les  vitesses  des  diverses  parties  de  la  machine  sont  les 
mêmes,  il  est  clair  que,  pour  cette  période,  le  premier  membre 
de  l’équation  (a)  est  égal  à zéro,  et  par  conséquent  le  second 
l’est  aussi  : donc  le  travail  moteur  Tm,  développé  pendant  cet 
intervalle  de  temps,  est  égal  au  travail  résistant  Ï|-  correspon- 
dant. Ainsi,  quoique  Tm  et  T,-  ne  soient  pas  égaux  pour  chaque 
élément  du  temps,  l’égalité  de  ces  deux  quantités  peut  être . 
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regardée  comme  existant,  en  moyenne,  pendant  toute  la  durée 
de  la  marche  périodique  de  la  machine;  puisqu’elle  a lieu 
pour  une  quelconque  des  périodes  de  mouvement  dont  nous 
venons  de  parler,  et  par  conséquent  aussi  pour  le  temps  formé 
d’un  nombre  quelconque  de  ces  périodes. 

Si  l’on  applique  l’équation  (a)  à la  totalité  du  temps  pendant 
lequel  la  machine  se  meut,  c’est-à-dire  au  temps  compris  entre 
l’instant  où  elle  commence  à se  mettre  en  mouvement  et  l’in- 
stant où  elle  s’arrête,  on  voit  que  le  premier  membre  de  l’équa- 
tion est  nul,  puisque  chacun  des  deux  termes  qui  le  composent 
est  nul  séparément  : donc,  pendant  ce  temps  total,  on  a en- 
core T,n=Tr.  De  telle  sorte  que,  quelles  que  soient  les  varia- 
tions du  mouvement  de  la  machine,  le  travail  développé  par  les 
forces  mouvantes  qui  lui  sont  appliquées,  pendant  tout  le  temps 
qu’elle  est  en  marche,  est  toujours  égal  au  travail  développé 
dans  le  même  temps  par  les  forces  résistantes. 

L’équation  (a)  nous  montre  encore  que,  si  la  force  vive  ^imv- 
de  la  machine,  à la  fm  d’un  certain  intervalle  de  temps,  est 
plus  grande  que  la  force  vive  :imVo~  correspondant  au  com- 
mencement de  cet  intervalle  de  temps,  T,»  est  plus  grand  que 
Tr;  et  de  même  que,  si  la  force  vive  finale  est  plus  petite  que  la 
force  vive  initiale,  T,n  est  plus  petit  qiie  T,-.  On  voit  par  bà  com- 
ment varie  le  mouvement  de  la  machine,  suivant  que  le  travail 
moteur  est  supérieur  ou  inférieur  au  travail  résistant.  Tant  que 
l’on  a ï„,  =Tr,  la  force  vive  de  la  machine  reste  la  même.  Si 
Tm  devient  plus  grand  que  T,-,  le  mouvement  de  la  machine 
s’accélère;  sa  force  vive  augmente  d’une  quantité  égale  au  dou- 
ble de  l’excès  de  T»i  sur  T,-.  Si,  au  contraire,  Tm  devient  plus 
petit  que  T,.,  le  mouvement  de  la  machine  se  ralentit  et  sa 
force  vive  diminue  du  double  de  l’excès  de  T,,  sur  T„, . On  peut 
dire  d’après  cela  que,  lorsque  Tm  est  plus  grand  que  Tr,  le  tra- 
vail moteur  T,»  se  décompose  en  deux  parties  respectivement 
égales  àTr  et  Tm  — T,*;  la  première  de  ces  deux  parties  du  tra- 
vail moteur  permet  à la  machine  d’effectuer  le  travail  T,,  cor- 
respondant aux  résistances  qui  lui  sont  appliquées;  et  la  se- 
conde partie  détermine  l’accroissement  de  la  force  vive  de  la 
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inacliinc.  Lorsque,  au  contraire,  T,»  est  plus  petit  que  T,*,  le  tra- 
vail moteur  T"*  ne  peut  occasionner  la  production  que  d’une 
portion  du  travail  résistant,  portion  qui  est  égale  à T,»;  quant 
à l’autre  portion  T, — T,»  de  ce  travail  résistant,  elle  est  pro- 
duite aux  dépens  de  la  force  vive  de  la  machine,  qui  diminue 
d’une  quantité  correspondante.  Les  choses  se  passent  comme 
si,  dans  le  premier  cas,  l’excès  du  travail  moteur  sur  le  travail 
résistant  s’emmagasinait  dans  la  masse  totale  de  la  machine, 
sous  forme  de  force  vive;  et  si,  dans  le  second  cas,  l’excès  de 
travail  moteur,  ainsi  emmagasiné  précédemment,  reparaissait 
pour  occasionner  la  production  d’une  quantité  de  travail  résis- 
tant précisément  égale  à celle  que  cet  excès  de  travail  moteur 
aurait  pu  produire  directement.’  On  comprend  par  là  comment 
il  se  fait  que  runiforrnité  du  mouvement  de  la  machine  n’est  pas 
nécessaire  pour  que  cette  machine  transmette  le  travail  qu’elle 
reçoit  sans  en  changer  la  valeur  totale. 

Au  commencement  du  mouvement  d’une  machine,  pendant 
tout  le  temps  compris  entre  l’instant  où  elle  part  du  repos  et 
celui  où  elle  arrive  à l’état  de  mouvement  régulier  qu’elle  doit 
(Misuite  conserver,  le  travail  moteur  ï»,  surpasse  le  travail  ré- 
sistant Tr  d’une  quantité  égale  à la  moitié  de  la  force  vive  que 
possède  la  machine  à la  fin  de  ce  temps.  A partir  de  là,  et  pen- 
dant tout  le  temps  que  la  machine  conserve  son  mouvement  ré- 
gulier ou  périodique,  les  travaux  moteurs  et  résistants  sont  égaux, 
ainsi  que  nous  l’avons  dit.  Mais,  à la  fin,  lorsque  la  machine 
part  de  son  mouvement  régulier  pour  revenir  à l’état  de  repos, 
T,,  surpasse  T»,  d’une  quantité  égale  à la  moitié  de  la  force  vive 
que  la  machine  perd  : la  portion  du  travail  moteur  qui  avait  été 
employée  tout  d’abord,  pour  amener  la  machine  à son  état  do 
mouvement  régulier,  et  qui  était  dissimulée  dans  cette  machine 
sous  forme  de  force  vive,  reparaît  donc  à la  fin,  et  occasionne  la 
production  d’une  quantité  égale  de  travail  résistant. 

^ 268.  On  voit  par  ce  qui  précède  que,  dans  tous  les  cas,  une 
machine  transmet  la  totalité  du  travail  qui  lui  est  appliqué, 
sans  en  changer  la  valeur.  Si  celte  transmission  intégrale  du 
travail  par  l’intermédiaire  de  la  machine  ne  s’effectue  pas 
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complélcnient  dans  chacun  des  éléments  du  temps  total  pendant 
lequel  la  machine  est  en  marche,  il  se  produit,  entre  ces  divers 
élémenls  de  temps,  des  compensations  telles,  (ju’en  définitive, 
aucune  portion  du  travail  moteur  confié  à la  machine  ne  se  trouve 
perdue.  Mais  il  faut  bien  faire' attention  que,  pour  arriver  à un 
pareil  résultat,  nous  avons  dû  tenir  compte  du  travail  développé 
par  toutes  les  forces  appliquées  à la  machine,  sans  aucune 
exception;  et  nous  savons  que,  pour  cela,  on  doit  considérer 
aussi  bien  les  forces  intérieures  que  les  forces  extérieures  (§  Î2Î10). 
Or,  parmi  les  forces  qui  jouent  le  rôle  de  forces  résistantes,  il  y 
en  a de  deux  espèces  : 1“  celles  qui  sont  nécessairement  appli- 
quées à la  machine  d’après  l’objet  auquel  elle  est  destinée, 
c’est-à-dire  celles  qui  correspondent  au  travail  même  que  l’on 
se  propose  de  produire  par  l’emploi  de  la  machine;  2”  celles  qui 
se  développent  dans  les  diver.ses  parties  de  la  machine,  pa:* 
suite  de  son  mouvement,  comme  les  frottements  entre  les  pièces 
solides  dont  la  machine  est  formée,  et  qui  n’ont  rien  de  commun 
avec  le  travail  en  vue  duquel  la  machine  est  employée.  Les  for- 
ces résistantes  delà  première  espèce  sont  souvent  désignées,  sous 
le  nom  do  résistances  utiles  et  celles  de  la  seconde  espèce  sous 
le  nom  de  résistances  passives.  Le  travail  développé  par  les  ré- 
sistances utiles  se  nomme  travail  utile. 

Désignons  ce  travail  utile  par  T»,  et  posons 

T,.  = T«  + Tf  : 

le  terme  Tf  représentera  le  travail  dû  aux  résistances  passives. 
Nous  avons  vu  (pie,  si  l’on  considère  le  mouvement  d’une  ma- 
chine dans  son  ensemble,  le  travail  résistant  ï,.  est  toujours  égal 
au  travail  moteur  T,»;  mais  le  travail  utile  T»  est  inférieur  au 
travail  moteur  T,»  d’une  (piantité  égale  au  travail  Tf  dû  aux  ré- 
sistances passives.  De  sorte  que,  s’il  est  vrai  de  dire  que  les  ma- 
chines transmettent  la  totalité  du  travail  moteur  qui  leur  est  con- 
fié, sans  qu’aucune  partie  de  ce  travail  soit  perdue,  on  peut 
ajouter  (pi’une  portion  de  ce  travail  transmis  est  mal  employée  : 
c’est  la  portion  qui  correspond  au  travail  résistant  IV  ♦'^hx 
résistances  passives.  Plus  cette  portion  T du  travail  moteur 
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total  Tm  est  grande,  plus  la  machine  est  mauvaise.  Pour  voir  si 
une  machine  est  plus  ou  moins  bonne,  on  considère  le  rapport 

Tm 

du  travail  utile  au  travail  moteur;  la  machine  est  d’autant  meil- 
leure que  ce  rapport,  toujours  inférieur  à l’unité,  se  rapproche 
davantage  de  cette  limite  : ce  rapport  est  ce  qu’on  nomme  le 
reudemenl  de  la  machine. 

11  est  clair,  d’après  ce  qui  a été  dit  précédemment  (§  207), 
que  l’on  doit  éviter  autant  que  possible  tout  ce  qui  peut  occa- 
sionner des  pertes  de  force  vive  dans  une  machine;  c’est-à-dire 
tout  ce  qui  peut  amener  une  diminution  dans  la  force  vive  de  la 
machine,  sans  que  cette  diminution  soit  accompagnée  de  la 
production  d’une  quantité  correspondante  de  travail  utile  ; car 
la  force  vive  de  la  machine  représente  une  partie  du  travail  mo- 
teur qui  lui  a été  précédemment  appliqué,  et  la  perte  d’une  por- 
tion de  cette  force  vive  équivaut  en  conséquence  à la  perte 
d’une  certaine  quantité  du  travail  moteur  dont  il  s’agit.  Or, 
toutes  les  fois  que  les  molécules  de  certaines  pièces  de  la  ma- 
chine prennent  un  mouvement  vibratoire,  outre  le  mouvement 
d’ensemble  dont  ces  pièces  sont  animées,  on  doit  regarder  les 
choses  comme  se  passant,  au  point  de  vue  de  la  transmission 
du  travail,  de  la  même  manière  que  si  ce  mouvement  vibratoire 
était  anéanti  instantanément  : car  les  vibrations  des  molécules 
se  transmettent  de  proche  en  proche  aux  corps  voisins  de  la 
machine,  par  l’intermédiaire  de  ses  supports  et  de  l’air  envi- 
ronnant, et  finissent  par  se  perdre  dans  la  masse  totale  de  la 
terre,  sans  occasionner  la  production  d’aucune  quantité  de  tra- 
vail utile.  Il  résulte  de  là  qu’on  doit  faire  en  sorte  que  le  mou- 
vement des  diverses  molécules  de  la  machine  prenne  le  moins 
possible  la  forme  de  mouvement  vibratoire,  puisque  cela  équi- 
vaut à la  perte  de  force  vive  que  la  machine  éprouverait  dans 
l’hypothèse  où  ce  mouvement  vibratoire  viendrait  à être  anéanti 
brusquement,  sans  que  le  mouvement  d’ensemble  des  diverses 
pièces  qui  la  composent  cessât  d’être  le  même.  On  comprend 
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par  là  pourquoi  nous  n’avons  pas  tenu  compte  du  inouvenient 
vibratoire  des  molécules,  en  évaluant  la  perle  de  force  vive, 
dans  le  choc  de  deux  corps  sphériques  qui  ne  présentent  pas 
les  caractères  de  l’élasticité  parfaite  (§  ^25,3)  : nous  avions  en 
vue  de  nous  faire  une  idée  de  ce  qui  se  passe  dans  les  ma- 
chines, lorsqu’il  se  produit  des  chocs  entre  les  pièces  dont  elles 
sont  formées. 

La  perle  de  force  vive  par  les  mouvements  vibratoires  que 
prennent  les  molécules,  constitue  certainement  la  principale  cause 
de  perle  de  travail  dans  les  machines.  Elle  ne  se  produit  qu’ex- 
ceptionnellement  par  les  chocs,  que  l’on  est  presque  toujours  en 
mesure  d’éviter  complètement;  mais  elle  se  présente  au  con- 
traire constamment  par  suite  du  mouvement  des  pièces  solides 
qui  se  meuvent  en  se  touchant  par  leurs  surfaces,  soit  que  ces 
pièces  glissent  les  unes  sur  les  autres,  soit  que  leur  mouvement 
relatif  se  réduise  à un  simple  roulement.  Nous  avons  vu  (§§254 
et  255)  comment,  dans  l’étude  du  mouvement  de  ces  pièces,  on 
peut  faire  abstraction  de  la  production  du  mouvement  vibratoire 
dont  il  s’agit,  en  lui  substituant  certaines  forces  capables  d’occa- 
sionner la  même  perle  de  travail,  (’/est  de  celte  manière  que  l’on 
doit  comprendre  que  les  frottements  et  les  résistances  au  roule- 
luent  soient  mis  au  nombre  des  forces  résistantes  auxquelles  nous 
avons  attribué  le* nom  de  résistances  passives. 

En  établissant  une  machine,  on  cherche  toujours  à rendre  T/ 
aussi  petit  que  possible  par  rapport  à T»  ; et  on  y parvient  en  se 
fondant  sur  les  idées  que  nous  venons  d’indiquer,  relativement 
aux  causes  de  perte  de  travail  et  de  force  vive.  Ainsi,  par  exem- 
ple, en  donnant  un  poli  et  une  dureté  convenables  aux  surfaces 
des  corps  qui  doivent  glisser  les  uns  sur  les  autres,  et  en  grais- 
sant ces  surfaces,  on  diminue  l’intensité  du  frottement  qui  se 
développe  entre  elles;  d’un  autre  coté,  en  faisant  en  sorte  que  la 
vitesse  du  glissement  soit- aussi  petite  que  possible,  on  diminue 
le  travail  dù  au  frottement  dans  un  temps  donné.  Mais,  de  quel- 
que manière  qu’on  s’y  prenne,  on  ne  peut  pas  faire  que  la  quan- 
tité de  travail  moteur  T,«,  nécessaire  pour  produire  une  quan- 
tité donnée  T„  de  travail  utile,  par  l’intermédiaire  d’une  ma- 
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chine,  s’abaisse  au-dessous  de  ceUe  dernière  quantité  de  travail  : 
T,„  est  toujours  au  moins  égal  à T„,  et  même  lui  est  toujours  su- 
périeur, puisqu’on  ne  peut  jamais  réduire  T/-  à zéro.  On  recon- 
naît par  là  combien  est  grande  l’erreur  de  ceux  qui  cherchent  ce 
([u’oii  nomme  le  mouvement  perpéhiel;  car  l’objet  qu’ils  se  pro- 
posent, c’est  précisément  de  trouver  une  machine  à l’aide  .de  la- 
quelle on  puisse  produire  du  travail  utile  sans  dépense  de  travail 
moteur,  ou  au  moins,  produire  une  quantité  de  travail  utile  plus 
grande  que  la  quantité  de  travail  moteur  employée. 

Si  nous  nous  reportons  à la  division  que  nous  avons  faite  des 
machines  en  deux  grandes  classes  (§  400),  nous  verrons  que  dans 
les  machines  de  la  seconde  classe,  le  travail  résistant  se  réduit 
presque  uniquement  à IV  : le  travail  utile  T,<  est  pour  ainsi  dire 
nul,  parce  que  l’ouvrage  auquel  la  machine  est  employée  n’oc- 
casionne par  lui-même  qu’une  résistance  insignifiante.  Dans  ce 
cas,  en  diminuant  ï/-  par  les  divers  moyens  connus,  on  peut 
parvenir  à faire  une  grande  ({uantité  d’ouvrage  avec  une  faible 
dépense  de  travail  moteur.  On  en  a un  exemple  dans  les  ma- 
chines qui  servent  à filer  le  coton  ou  la  laine  : avec  une  quan- 
tité de  travail  moteur  assez  petite,  on  entretient  le  mouvement 
d’un  nombre  considérable  de  broches,  dont  chacune  produit  un 
(il.  Mais  il  faut  bien  se  garder  de  confondre  l’ouvrage  que  peut 
produire  une  machine,  avec  le  travail  nécessaire  à la  production 


de  cei  ouvrage. 

§ 201).  machines  motricess  machines  outils.  — Dans 
une  machine  complète,  on  doit  distinguer  trois  parties  distinctes, 
siivoir  : l"  la  partie  (|ui  est  destinée  à recevoir  le  travail  moteur, 
sur  laquelle  agissent  directement  les  forces  mouvantes;  S**  la 
partie  qui  est  destinée  à produire  le  travail  utile,  sur  laquelle 
agissent  directement  les  résistances  utiles;  3"  enfin  la  partie  in- 
termédiaire, qui  est  destinée  à relier  les  deux  premières  l’une 
à l’autre.  On  s’en  fera  une  idée  nette  en  pensant  à un  moulin  à 
eau,  dans  lequel  une  roue  hydraulique  fait  marcher  une  meule  : 
la  roue  hydraulique  constitue  la  première  partie;  la  meule  forme 
la  seconde;  et  la. troisième  se  compose  des  arbres  et  des  roues 
dentées,  par  rinterinédiairc  desquels  le  mouvement  de  la  roue 
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SC  Inmsmel  à la  meule.  La  première  partie,  celle  qui  reçoil  le  tra- 
vail moteur,  est  désignée  spécialement  sous  le  nom  de  machine 
motrice;  elle  varie  de  forme  suivant  la  manière  dont  le  travail 
moteur  se  produit  : les  roues  hydrauliques,  l’appareil  extérieur  des 
moulins  à veut  et  les  machines  à vapeur  en  fournissent  des  exeni- 
[►les.  La  seconde  partie,  celle  qui  produit  le  travail  utile,  se  nomme 
machine  outil;  elle  varie  égaleihent  d’après  la  nature  du  travail 
auquel  elle  est  destinée. 

Toutes  les  considérations  développées  précédemment,  rela- 
tivement à la  transmission  du  travail  dans  les  machines , peu- 
vent être  appliquées  à une  machine  motrice,  ou  à une  machine 
outil,  considérée  isolément;  et  de  même  on  peut  les  appli- 
quer à l’ensemble  des  mécanismes  qui  servent  à faire  commu- 
niquer l’une  avec  l’autre,  ou  bien  encore  à une  portion  quel- 
conque de  ces  mécanismes.  11  est  aisé  de  voir  que  les  machines 
outils  seules  peuvent  rentrer  dans  la  seconde  :<les  deux  classes 
de  machines  qui  ont  été  indiquées  plus  haut  (§  i200)  : les  machi- 
nes motrices,,  et  les  parties  de  machines  qui  servent  à relier  les 
machines  motrices  aux  machines  outils,  font  nécessairement  par- 
tie de  la  première  classe. 

Les  machines  motrices  ont  été  imaginées  pour  remplacer  l’ac- 
tion de  l’homme  et  des  animaux  sur  les  machines.  La  force  (1) 
de  ces  machines  se  mesure  par  la  quantité  de  travail  qu’elles 
peuvent  clîectuer  dans  un  temps  donné.  Pour  pouvoir  évaluer 


(1)  I.c  mol  force  est  eiiipluyé  ici  avec  une  ucceplioii  dirtcrenle  de  celle  qui 
lui  a été  attribuée  dans  tout  ce  qui  précède;  il  doit  être  regardé  coimiic  si- 
giiiliant  capacité  de  travail.  11  est  cerlainemeiit  fâcheux  d’employer  ainsi  le 
même  mot  pour  désigner  deux  choses  essentiellement  différentes,  mais  il  se- 
rait dinicile  de  changer  cette  manière  de  parler  qui  est  consacrée  par  l’usage. 
D’ailleurs,  il  n’y  a pas  à craindre  que  l’on  confonde  jamais  une  force,  qui 
s'évalue  en  kilogrammes,  avec  la  force  d’une  machine,  qui  s’évalue  eu  che- 
vaux-vapeur.  La  manière  dont  le  mot  force  se  trouve  introduit  dans  une 
phrase  indi<{ue  toujours  sunisamment  à laquelle  de  ces  deux  acceptions  il  se 
rapporte. 

Le  mot  force  se  trouve  encore  dans  l’expression  force  vive,  que  nous  avons 
fréquemment  employée;  mais  on  ne  doit  dans  ce  cas  lui  attribuer  aucune 
signilication  particulière.  11  ne  fait  que  constituer  une  partie  du  mot  ooin- 
plexc  force  rirent  dont  le  sens  est  parfaitement  délini. 
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celle  force  en  nombre,  on  a besoin  de  faire  choix  d’une  unilt*  par- 
liculière.  L’unilé  qui  esl  généralement  adoptée  pour  cela  porte  le 
nom  de  cheval-vapeur,  ou  simplement  de  cheval  : elle  correspond 
à une  production  de  75  kilogram mètres  de  travail  (§  118)  en  une 
seconde  de  temps. 

^ !270.  Mloyenui  de  régulariser  le  monrement  d’une  machine. 

— Lorsqu’une  machine  est  destinée  à marcher  pendant  un  temps 
un  peu  long,  il  est  généralement  très-important  que  son  mouve- 
ment soit  uniforme,  ou  au  moins  ne  s’écarte  pas  beaucoup  de  l’u- 
niformité.  Cela  est  utile  notamment  pour  que  le  travail  moteur  se 
transmette  convenablement  aux  machines  motrices,  et  aussi  pour 
que  les  machines  outils  elfectuent  régulièrement  le  travail  auquel 
elles  sont  employées.  Pour  obtenir  celle  régularité  du  mouvement 
d’une  machine,  on  a recours  à deux  moyens  différents  que  nous 
allons  indiquer. 

Si  le  travail  m^^r  se  développe  d’une  manière  intermittente, 
ou  bien  si,  en  se  développant  d’une  manière  continue,  il  est 
tantôt  plus  grand,  tantôt  plus  petit,  pour  un  même . intervalle  de 
temps,  il  est  clair  qu’il  doit  en  résulter  des  variations  dans  le 
mouvement  de  la  machine.  De  même,  l’intermittence  ou  les 
changements  périodiques  d’intensité  du  travail  utile  doivent 
également  faire  varier  la  rapidité  du  mouvement.  Mais  nous  sa- 
vons que  l’excès  du  travail  moteur  sur  le  travail  résistant,  ou  in- 
versement du  travail  résistant  sur  le  travail  moteur,  détermine 
dans  la  machine  une  augmentation  ou  une  diminution  de  force 
vive,  qui  a pour  valeur  le  double  de  cet  excès.  On  voit  donc  que, 
pour  un  même  excès  de  l’un  des  deux  travaux  sur  l’autre,  les 
variations  de  vitesse  des  diverses  parties  de  la  machine  seront 
d’autant  plus  faibles,  que  cette  machine  aura  une  plus  grande 
masse;  et,  si  Ton  considère  en  particulier  un  arbre  tournant 
faisant  piirtie  de  la  machine,  les  variations  de  la  vitesse  angu- 
laire de  cet  arbre  seront  d’autant  moindres  que  son  .moment 
d’inertie  sera  plus  grand  : pour  augmenter  ce  moment  d’inertie, 
et  par  conséquent  pour  diminuer  les  variations  de  vitesse  que 
l’arbre  éprouve  successivement,  on  lui  adapte  une  grande  roue 
massive,  nommée  volmt. 
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A l’aide  d’ua  volant  adapté  à l’un  des  arbres  d’une  machine, 
on  atténue  autant  qu’on  veut  les  augmentations  et  diminutions 
de  vitesse,  occasionnées  par  les  excès  alternatifs  des  travaux  mo- 
teur et  résistant  l’un  sur  l’autre  ; mais  il  n’en  résulte  pas  que  le 
mouvement  de  la  machine,  considéré  dans  son  ensemble,  et 
abstraction  faite  des  variations  périodiques  qu’il  présente,  ne 
puisse  pas  s’accélérer  peu  à peu,  de  manière  à atteindre  une 
rapidité  excessive  au  bout  d’un  temps  assez  long,  ou  bien  qu’il  ne 
puisse  pas  se  ralentir  progressivement,  de  manière  que  la  ma- 
chine finisse  par  s’arrêter  tout  à fait.  Pour  que  le  mouvement  d’une 
machine  s’etîectue  avec  une  vitesse  moyenne  qui  reste  toujours 
la  même,  il  faut  que  la  valeur  moyenne  du  travail  moteur 
soit  égale  à la  valeur  moyenne  du  travail  résistant,  pendant  un 
nombre  quelconque  des  périodes  dont  se  compose  le  mouve- 
ment de  la  machine.  On  parvient  à établir  cette  égalité  des  tra- 
vaux moteur  et  résistant,  considérés  en  moyenne  pendant  un 
temps  plus  ou  moins  long,  en  employant  des  appareils  dits  régit- 
lateurs,  parmi  lesquels  on  peut  citer,  comme  type,  le  régulateur 
à force  centrifuge.  Ces  appareils,  changeant  de  forme  suivant  que 
la  machine  marche  plus  ou  moins  vile,  agissent  par  cela  même  sur 
des  organes  spéciaux,  à l’aide  desquels  ils  augmentent  ou  dimi- 
nuent le  travail  moteur,  de  manière  à le  mettre  toujours  en  rap- 
port avec  la  grandeur  du  travail  résistant  à vaincre. 

Ainsi  les  régulateurs  servent  à conserver  à la  vitesse  de  la 
machine  une  valeur  moyenne  qui  soit  toujoui’s  la  môme  ; et  les 
volants  sont  destinés  à empêcher  que  la  vitesse  de  la  machine  ne 
s’écarte  Irop  de  celle  vitesse  moyenne,  soit  en  plus,  soit  en  moins, 
suivant  que  le  travail  moteur  est  momentanément  plus  grand  ou 
plus  petit  (jue  le  travail  résistant  correspondant. 
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